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Ressources numériques
L’ensemble des ressources numériques disponibles autour de nos projets et maquettes sont téléchargeables librement et gratuitement sur notre site
www.a4.fr

Ressources disponibles pour ce projet :

- Le dossier en différents formats : PDF et Indesign.
- Des programmes pour Picaxe Editor.

- Des photos et dessins.

AutoProg® est une marque déposée de A4 Technologie.
PICAXE® et Logicator® sont des marques déposées de la Sté Revolution Education.

Ce dossier et toutes les ressources numériques sont duplicables pour les éléves, en usage interne a I’établissement scolaire*.
* La duplication est autorisée sans limite de quantité au sein des établissements scolaires, a seules fins pédagogiques, a la condition que soit cité le nom de I'éditeur : Sté A4.

La copie ou la diffusion par quelque moyen que ce soit a des fins commerciales n’est pas autorisée sans I'accord de la Sté A4.

La Sté A4 demeure seule propriétaire de ses documents et ressources numériques.

La copie ou la diffusion par quelque moyen que ce soit en dehors d’un usage interne a I'établissement scolaire de tout ou partie du dossier ou des ressources numériques ne sont pas autorisées
sans l'accord de la Sté A4 .
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Exemples d’application avec I'interface de programmation AutoProgX2

RoboMobile avec module Wi-Fi

Maquette automatisée barriére de parking

7 |

Maquette automatisée de portail battant

Logiciel d’atﬁ?&isition AutoLogger
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Introduction

AutoProg® est un systéme modulaire d’automatisme, constitué d’un automate programmable autour duquel se
connectent une large gamme de modules capteurs et actionneurs.

C’est un systéme facile et rapide a mettre en ceuvre grace a sa connectique par cordons type jack (pas de cablage
complexe source d’erreurs et de dysfonctionnements, pas de soudure).

L'interface de programmation AutoProgX2 est équipé d’'un microcontrdleur PICAXE de type 28X2, programmable en
quelques secondes a 'aide de Picaxe Editor, logiciel de programmation graphique GRATUIT.

Le boitier est connecté a I'ordinateur par son cable de programmation PICAXE ou par liaison sans fil.

Une fois le programme transféré, le systéeme devient autonome, pas de liaison permanente avec le PC.

L'interface de programmation AutoProgX2 permet d’automatiser toute maquette ou robot sans pour autant
nécessiter des connaissances approfondies en électronique ou en programmation.
Il dispose d’'une mémoire qui permet de stocker et de dater des données issues des modules capteurs.

Associé au logiciel AutoLogger, il permet I'acquisition, la mémorisation et le traitement des données regues par les
modules capteurs.

Points forts :

— un environnement de programmation graphique GRATUIT Picaxe Editor ;

— les performances de son microcontréleur PICAXE 28X2 (jeu d’instructions étendu, capacité d’entrées/sorties
importante, etc.) ;

— une documentation riche ;

— une gamme de maquettes et robots avec des dossiers pédagogiques ;

— un systéme ouvert pour concevoir et mettre au point facilement vos propres maquettes,

— un systéme standardisé pour pouvoir réutiliser facilement I'interface de programmation et les modules AutoProg ou
Grove sur différentes maquettes,

— différents modes d’alimentation possibles,

— tolérance importante des cartes électroniques contre les erreurs de manipulations,

— repose sur la technologie Picaxe qui est fiable, puissante et économique.

Le dossier AutoProg est articulé en cinq chapitres :
1 - l'interface de programmation ;

2 - les modules capteurs pour entrées numériques ;

3 - les modules capteurs pour entrées analogiques ;
4 - les modules actionneurs pour sorties numériques ;
5 - les modules spéciaux.

Il présente les caractéristiques techniques de I'interface de programmation et des modules AutoProg® ainsi que les
plans pour réaliser leur montage. En effet, ils sont disponibles en version kit ou prét a 'emploi.

Il propose des exemples de programmes réalisés sous Picaxe Editor qui illustrent I'utilisation des modules capteurs et
actionneurs de la gamme AutoProg®.

Le manuel utilisateur Picaxe Editor décrit I'utilisation de ce logiciel avec de nombreux exemples d’organigrammes
pour chaque commande.

Toutes les ressources proposées dans le dossier AutoProg sont disponibles en téléchargement libre
sur www.a4.fr
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Linterface AutoProgX2 1/4

C’est I'élément central du systéme.
[l a été congu pour un usage pédagogique : entrées/sorties
clairement repérées avec témoin d’activité.

Caractéristiques technigues version de base

Microcontréleur Picaxe 28X2 cadencé a 8 MHz.

Capacité 20 entrées/sorties (20 entrées/sorties numeériques,
16 entrées analogiques, sorties PWM, bus 12C, etc.).

Témoin d’activité sur les entrées/sorties.

Mémoire de programme 1 000 a 1 500 instructions.
Alimentation par 4 piles ou accus AA ou par bloc secteur (non
fournis).

Connexion aux modules par cordons type jack & 2,5 mm.
Dimensions 106 x 146 x h 45 mm.

Options

Horloge temps réel et mémoires 12C pour dater et stocker des
données

Transmission sans fil pour programmer ou transmettre des données a
distance

Connecteur de service pour associer le boitier de commande a tout
type de carte électronique, comme des modules 12C. Pour les experts, accés sur

connecteurs a l'intégralité des
entrées/sorties du microcontréleur.

Principes de fonctionnement
Des cordons de liaison type jack véhiculent la tension d’alimentation et le signal a destination ou en provenance de
modules AutoProg®.
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ENTREES ANALOGIQUES

Modules capteurs
pour entrées analogiques

Modes d’alimentation :
-4 pilesAA:6VoudaccusAA:48V;
- bloc secteur : 12 VDC (régulée par AutoProga 5V - 1,2 A).

Note : la mise en service du bloc secteur déconnecte automatiquement 'alimentation par piles ou accus.
Niveau de tension admissible sur les entrées : 5,5 V MAXI.

Courant maximum délivré par chaque sortie : 25 mA.
Un bouton Reset permet de réinitialiser le programme chargé dans le boitier.
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Schéma structurel de I'interface AutoProgX2
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4 entrées analogiques sur embase jack & 2,5 mm
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Caractéristiques du microcontroleur PICAXE 28X2

PICAXE-28X2

Reset]1 LU 281 B.7(In/0ut)
{touch} (Comp1-/ADCO/Out/In)A.0 O] 2 27 [ B.6 (In/ Out)
{touch} (Comp2-/ADC1/Out/In)A1[]3 26 [ 1 B.5 (In/ Out) {ADC13 / touch / pwm}
{DAC / touch} (Comp2+ /ADC2/Out/In)A.2 (] 4 25 [1 B.4 (In/ Out/ADC11) {touch / hpwm D}
{touch} (Comp1+ /ADC3/Out/In)A.3 ] 5 2411 B.3 (In/ Out/ADC9) {touch}
Serial In O 6 23 [ B.2 (In/ Out/ ADC8 / hint2) {touch / hpwm B}
{SRNQ} (Out) Serial Out/A.4 ] 7 22 [ B.1 (In/ Out/ADC10 / hint1) {touch / hpwm C}
ovOs 21 [ B.0 (In/ Out/ADC12 / hint0) {touch / pwm / SRI}
Resonator [ 9 20 [ +Vv
Resonator [ 10 19 1 oV
(timer clk / Qut / In) C.0 [ 11 18 [d C.7 (In/ Out / hserin / kb data) {ADC19 / touch}
(pwm /Qut/In) C.1 12 17 1 C.6 (In/ Out / hserout / kb clk) {ADC18 / touch}
{hpwm A / touch / ADC14} (pwm / Out / In) C.2 [] 13 16 [ 1 C.5 (In/ Out / hspi sdo) {ADC17 / touch}
{touch / ADC4} (hi2c scl / hspi sck / Out/ In) C.3 [] 14 15 1 C.4 (In/ Out / hi2c sda / hspi sdi) {ADC16 / touch}

Caractéristiques Commande PICAXE 28X2
Nbre entrées/sorties Voir manuel Basic* 20
Série de microcontréleur PIC 25K22
Plage de tension (V) 21a5,5
Version du Firmware PICAXE B.3+
Fréquence interne Maxi (MHz) 16
Fréquence externe Maxi (MHz) setfreq 64
Gestion de capteurs sensitifs touch Qui
Référence interne CAN (V) calibadc 1024
Nbre de variables RAM (octets) peek, poke @bptr 256
Mémoire RAM tampon (octets) put, get @ptr 1024
Emplacements internes de programmes 4
Emplacements externes de programmes Run 32
Broches d’interruption Hintsetup 3
Canaux Pwmout pwmout 4
Gestion hpwm hpwm oui
Gestion individuelle des pullup pullup oui
Modules SRlatch, FVR t DAC srlatch, fvrsetup dacsetup oui

* Note : documentation PICAXE compleéte, disponible directement a partir du logiciel Picaxe Editor (Menu Aide).

C?E www.a4.fr
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Alimentation de I'interface AutoProgX2

Placer 4 piles ou accu AA dans le logement situé sous le boitier ou bien connecter le bloc secteur pour alimenter la carte
AutoProg.

Alimentation par 4 piles R6 AA
Les piles sont insérées dans le support situé dans le logement sous le boitier.

La tension issue des piles n’est pas régulée. Elle atteint environ 5,4 V lorsque les piles sont neuves.
Le cavalier repéré (J) doit étre positionné a gauche sur la position NC.

Cavalier en position NC
(Alimentation piles)

La position du cavalier (J) sur la position Accu peut entrainer
un dysfonctionnement de l'interface AutoProgX2, lorsque celle-ci
est alimentée par des piles.

Alimentation par 4 accus R6 AA

Les accus sont insérés dans le support situé dans le logement sous le boitier.
Le cavalier repéré (J) doit &tre positionné a droite.
La tension issue des accus n’est pas régulée. Elle atteint environ 4,8 V lorsque les accus sont neufs.

Cavalier en position Accu
(Alimentation Accu)

Alimentation par bloc secteur

Le bloc secteur (réf. BLOC-ALIM12VCD1A8) doit étre connecté
sur I'entrée repérée (12 VDC).

Ce bloc d’alimentation fournit une intensité de 1,8 A maximum
sous 12 V. La tension est régulée a 5 V en interne de l'interface
de programmation AutoProgX2.

On notera que si des piles ou accus sont insérés dans leur logement,
c’est la tension issue du bloc secteur qui prévaut.
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Carte AutoProg -

10 04 Vis type tole TC acier zingué @3 x 16 mm VT-TC-3X16-100
09 01 Vis TC fendue acier zingué M3 x 10 mm VIS-ACZ-M3X10-100
08 01 Ecrou acier zingué M3 ECR-ACZ-M3-100
07 01 Flanc c6té alimentation, PVC ex 3 mm, 83 x 42 mm

06 01 Flanc c6té analogique, PVC ex 3 mm, 83 x 42 mm K-APV2-FLANC
05 02 Flanc cbté entrées / sorties, PVC ex 3 mm, 123 x 42 mm

04 01 Vitre, PVC transparent 2 mm, 135 x 95 mm K-APV2-VITRE
03 01 Trappe de pile, ABS injecté

02 01 Dessous boitier, ABS injecté K-APV2-BOIT

01 01 Dessus boitier, ABS injecté

REPERES | NOMBRE | DESIGNATION REF. A4

4

[ SicivoLoni]

PROJET
Echelle : g@ A4 AutuPrug Interface

Classe

PARTIE

AutoProgX2

Nom

Date

v

TITRE DU DOCUMENT

Eclaté du boitier
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IC1+SUP1

IC0+SUPO

12 01 Ecrou M3 + rondelle M3 x 8 mm ECR-N-ACZ-M3-100 + ROND-M-ACZ-M3-1000
BP 01 Micro bouton poussoir DTS Touche H 9 mm BP-DTS-L

D1 01 Diode de redressement 1N4001 DIOD-1N4004

CC1,CcC2 02 Condensateur céramique 100 nF CER-100N

CH1, CH2 02 Condensateur chimique 10 mF-16 V CHR-100M

DC 01 Embase alim. bloc secteur 12VDC EMB-DC-6M3X2M-CI

IC0, SUP O | 01 Microcontréleur PICAXE-28X2 + support IC-RE28X2 + SUP-IC-28-TBPE
IC1,SUP1 | 01 Buffer 74HC541 + support IC-74HC541 + SUP-IC-20
JAC 01 Embase jack stéréo 3,5 mm, 12 x 14 mm EMB-JACK-3M5-STEO
LoaL7 08 LED rouge @ 3 mm DEL-3-R-DIFF

L10aL17 | 08 LED verte @ 3 mm DEL-3-V-DIFF

L18 01 LED jaune @ 3 mm DEL-3-J-DIFF

L8 01 LED rouge haute luminosité @ 5 mm DEL-5-R-HTL

Qo 01 Résonateur céramique 16,0 MHz RESO-CER-16MHZ

RO, R8 02 Résistor 1/4 W 220 ohms (rouge-rouge-marron-or) RES-220E

R2, R3 02 Résistor 1/4 W 10 Kohms (marron-noir-orange-or) RES-10K

R4 01 Résistor 1/4 W 22 Kohms (rouge-rouge-orange-or) RES-22K

R5, R6 02 Résistor 1/4 W 4,7 Kohms (jaune-violet-rouge-or) RES-4K7

REG 01 Régulateur 5 V, boitier TO-220 IC-L7805CV

RAD 01 Dissipateur 21deg C/W RAD-TO220-21C-P

RRO 01 Réseau de résistors 10 Kohms (marqué 103 LF) RESNS-8X10K

RR1,RR2 | 02 Réseau de résistors 220 ohms (marqué 221 G) RESNS-8X220E

S 01 Inverseur a glissiére H22 mm INV-GLI-PCB

E 20 Embase jack stéréo 2,5 mm EMB-JACK-D2M5A-STE
REPERES |NOMBRE | DESIGNATION REF. A4

4 PROJET PARTIE

'] |Echelle : E @ A Autuprug Carte QluztoProg
m Classe TITRE DU DOCUMENT

Nom Date Nomenclature composants

v

Version de base - Face A
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Version de base implantation des composants - Face A

Carte nue face A
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Passer les fils d’alimentation du support de pile:
dans les trous prévus avant de les souder
sur BO.

15 01 Coupleur a pression pour pile 9 V COUP-9V-10
14 01 Support 2 x 2 piles R6 superposées, dimensions 17 x 26 x 109 mm SUP-PIL-2X2R6-SNAP
13 01 Vis téte cylindrique fendue acier zingué M3 x 8 mm VIS-ACZ-M3X8-100
Jo, J1 02 Barrette de connexion 3 points males + cavalier configuration CO-PCB-M3P + CO-CAVA
K1 01 DIP switch 4 contacts INV-DIP4
REPERES | NOMBRE | DESIGNATION REF. A4
PROJET PARTIE
Echelle : El@ A4 Carte AutoPro
4 AutoPraog 9
V2
[ TECHNOLOGIE TITRE DU DOCUMENT

Classe

Nom

Date

v

Nomenclature composants
Version de base - Face B
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Version de base implantation des composants - Face B

Carte nue face B
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Conseils pour I'implantation des composants (version de base)

EN CAS D’ERREUR d’'implantation constatée apres avoir soudé un composant, ne pas le dessouder au risque de
détériorer définitivement le circuit imprimé.

Sacrifier le composant avec une pince coupante afin de pouvoir dessouder chaque patte individuellement, ensuite
déboucher les trous puis remplacer le composant.

Peler (arracher) les zones élastomeres vertes afin de libérer les pastilles pour implanter les composants de la face B.

Points particuliers

Veiller au bon sens d’implantation des LED (cathode a droite), de la diode de redressement,

des circuits intégres.

Le résonateur (composant a 3 pattes) situé entre les condensateurs au-dessus du microcontréleur n’est pas
polarisé (sens de cablage indifférent), son boitier peut étre marron ou bleu.

Les 2 condensateurs céramiques (boitier marqué 104) ne sont pas polarisés (boitier bleu ou marron).

Les 2 condensateurs chimiques (boitier marqué 100 uF) sont polarisés (boitier cylindrique noir ou bleu).
Symbole — marqué sur le boitier du composant, symboles — et + marqués 2 fois chacun a proximité

des pastilles du composant.

Détail d’implantation des réseaux de résistances

Les réseaux de résistors peuvent étre dans des boitiers marrons ou noirs, ces composants sont polarisés (point de
repere sur leur boftier).

ATTENTION au sens d’implantation repéré avec un point qui doit coincider avec celui indiqué sur la sérigraphie
du circuit imprimé.

- 2 réseaux marqués 221 de part et d’autre
du circuit intégré 20 pattes (RR1 et RR2).

- 1 réseau marqué 103 paralléle au circuit
intégré 20 pattes (RRO).

Mauvais sens de montage
de la vis

Mauvaise fermeture
du boitier

-
Bon sens

62E.1www.a4.fr 1.1.16 AutoProg - Chap. 1 - Interface AutoProgX2 - Picaxe Editor - 2017
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Montage du boitier

Fixation de la vitre Version soudée Version collée

Mettre en place la vitre (04) dans le dessus du boitier (01).
Deux solutions pour maintenir la vitre en place : la version
soudée ou la version collée.

Faire fondre les picots Coller la vitre avec une

a I'aide d’un fer a souder colle cyanoacrylate pour la
pour maintenir la vitre en maintenir en place.

place.

Assemblage du boitier

Ne pas oublier de placer I'écrou (08) dans le dessous du boitier (02) pour la fixation de la trappe de piles.
Suivre les trois photos pour le montage de la carte AutoProg et des 4 flancs du boitier. Mettre en place les 4 vis (10)
sous le boitier et les visser, placer le coupleur de pile dans son logement et fermer le boitier a I'aide de la trappe de

piles (03) et de la vis (09).

Carte AutoProg

\ g T el
. LY Tk e
é‘* il 11

AutoProg - Chap. 1 - Interface AutoProgX2 - Picaxe Editor - 2017 1.1.17 C?E’wwmmfr
| =]



Mise en service

Configuration du DIP switch K1

Le DIP switch K1 permet de mettre en service un bus 12C nécessaire au fonctionnement des options Horloge temps
réel, mémoire ou tout autre périphérique 12C connectable a la carte AutoProg via les 3 connecteurs 10, 11, |12 situés
sur la face B du circuit imprimé (voir option connectique).

Schéma simplifié

¢cl [R5 |

@
o
In4 8 @ 15
» SR
-In3 7 J 14 c.3 1= g
hd o o

1
»
Vee 3/=
T >

5 _ sda

N\ Témoin jaune
N ¢'activation du mode 12C

Configuration standard

Les liaisons entre les embases jack In3, In4 et le microcontréleur PICAXE sont actives.
o|-CHoMmInd
T(~CEMZ@Ein3
w il
- N2C

Activation du mode 12C

Lorsque le mode 12C est activé la LED jaune L18 s’allume. Les liaisons entre les embases
o~ I @) In4 jack In3, In4 et le microcontrdleur PICAXE sont rompues.

TiosEJZEINS
«w [l
~

|2C Positionner les switchs 1 et 2 sur la position OFF, afin d’éviter
des conflits éventuels avec des éléments extérieurs connectés

aux embases jack In3 et In4.
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Description du kit

Nomenclature du kit (réf. K-APV2-KIT)

Le kit de base comprend toutes les piéces usinées, les vis et tous les composants électroniques

permettant de réaliser le boitier de commande Autoprog.

1/3

Boitier AutoProg
DESIGNATION QUANTITE REPERES DESSIN
Dessus boitier, ABS injecté 01 01 CECC
{ P, I
I .
: !
Dessous boitier, ABS injecté 01 02
Trappe de pile, ABS injecté 01 03
Vitre, PVC transparent 2 mm, 135 x 95 mm 01 04
Flanc coté entrées / sorties , PVC ex 3 mm, 123 x 42 mm 02 05 f )
(@ ©0©06060 @)
I ]
Fl oté logi PV 42 1
anc cb6té analogique , PVC ex 3 mm, 83 x 42 mm 0 06 0000
1]
Flanc c6té alimentation, PVC ex 3 mm, 83 x 42 mm 01 07
[
Ecrou acier zingué M3 01 08
9 =
Vis TC fendue acier zingué M3 x 10 mm 01 09 %
Vis type tole TC acier zingué @3 x 16 mm 04 10 g —

AutoProg - Chap. 1 - Interface AutoProgX2 - Picaxe Editor - 2017
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Description du kit 2/3

Carte AutoProg
DESIGNATION QUANTITE REPERES DESSIN
Circuit imprimé 135 x 95 x 1,6 mm 01 CI-APV2
Embase jack stéréo 2,5 mm 20 E T
N
Inverseur a glissiere H 22 mm 01 S g
Réseau de résistances 220 ohms (marqué 221 G) 02 RR1, RR2 %
Réseau de résistances 10 Kohms (marqué 103 LF) 01 RRO %
Dissipateur 21deg C/W 01 RAD l@
Régulateur 5 V, boitier TO-220 01 REG @
Résistor 1/4 W 4,7 Kohms (jaune-violet-rouge-or) 02 R5, R6 %
Résistor 1/4 W 22 Kohms (rouge-rouge-orange-or) 01 R4 %
Résistor 1/4 W 10 Kohms (marron-noir-orange-or) 02 R2, R3 %
Résistor 1/4 W 220 ohms (rouge-rouge-marron-or) 02 RO, R8 %
Résonateur céramique 16,0 MHz 01 Qo %
LED rouge haute luminosité @ 5 mm 01 L8 %
LED jaune @ 3 mm 01 L18 %
LED verte @ 3 mm 08 L10aL17 %
LED rouge @ 3 mm 08 LoaL7 %
Embase jack stéréo 3,5 mm, 12 x 14 mm 01 JAC e
e
Circuit intégré buffer 74HC541 + support 01 IC1, SUP 1 %
Microcontréleur PICAXE-28X2 + support 01 1C0, SUP 0 %
Embase alimentation bloc secteur 12VDC 01 DC << w
Condensateur chimique 10 mF-16V 02 CH1, CH2 @
Condensateur céramique 100 nF 02 CC1, CcC2 %@
Diode de redressement 1N4001 01 D1 /
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Description du kit

3/3

DESIGNATION QUANTITE REPERES DESSIN
Micro bouton poussoir DTS Touche H 9 mm 01 BP %
DIP switch 4 contacts 01 K1 %
Barrette de connexion 3 points males + cavalier configuration 01 Jo, J1 @
Ecrou M3 + rondelle M3 x 8 mm 01 12
=

Vis téte cylindrique fendue acier zingué M3 x 8 mm 01 13

Support 2 x 2 piles R6 superposées, 17 x 26 x 109 mm 01 14

Coupleur a pression sortie fil 150 mm 01 15

AutoProg - Chap. 1 - Interface AutoProgX2 - Picaxe Editor - 2017

QE:’ www.a4.fr
| cinoco]







Carte AutoProg V2

Transmission sans fil

Les modules ERF et URF sont le moyen le plus simple et le plus pratique pour
communiquer sans fil entre une puce PICAXE et un ordinateur.

Le module ERF est une option associée a AutoProg qui permet de réceptionner
et compiler les programmes émis par le PC sans cable de programmation.

Les modules ERF/URF peuvent communiquer selon 6 fréquences différentes.

3
al, Tpal Tgnf, Tnnlelln n'? M 6%

ol I
alf 10 0l Lo ol oa s oo ool i bl
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5 g 1g oig 2o oig ©n oig Sin aig Pig :ljfln oy i.%‘m?gl
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Schéma électronique

Yec - vee
TP4 TP5 TPG _
P | 2
= OFF 2 N
WMo b “|_prosAxe02r OOi 10 1ERF
- Emission / Reception  “p¥ _IRX o—ol% Sser0ut
_ XX I o— o8 SSerln IPROG
= PWR—PIR lo—o1L—>I6
ers o IDATA
N CTS &5 of—>7
ERF _ ERF &b 3 o =
Témoin activité /X
émission / réception ﬁ

17 01 Barrette male/male droite sécable, 6 points pas 2,54 mm BARET-MMDS-1X20P
16 01 Barrette male/femelle droite sécable, 6 contacts pas 2,54 mm BARET-MFDST-1X64C
R9 01 Résistor 1/4 W 10 Kohms (Marron-Noir-Orange-Or) RES-10K

R1 01 Résistor 1/4 W 1 Kohms (Marron-Noir-Rouge-Or) RES-1K

L9 01 LED rouge @ 3mm diffusante faible consommation DEL-3-R-DIFF

URF 01 Module PICAXE URF USB émetteur-récepteur radio 868 MHz IC-URF-ISOL

ERF 01 Module PICAXE ERF émetteur-récepteur radio 868 MHz IC-REERF

K2 01 DIP switch 5 contacts INV-DIP5S

REPERES |NOMBRE | DESIGNATION REF. A4

PROJET PARTIE
77 |Echelle : El—@ A4 Autuprug Option

m transmission sans fil
Classe TITRE DU DOCUMENT

Nom Date Perspective et nomenclature
v
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Transmission sans fil : implantation des composants

Implantation des composants face A

Monter les barrettes 16 et 17 bien
d’équerre en respectant

leurs sens d’implantation. Souder coté

module récepteur
(ERF)

' i
AUTOPROGE® N L\

o Autemate Pregrammable

A4 Technolagie

/o rre N\ www.ad fr

o St e
DTR°TXe GNDR XS QW -
(Do o0 o 0 o() @

e

o O o °
5 O N
QEEE An1l  |ata 2
-

=

°
°
o
o

(¢]

Les résistors R9 et R1
se trouvent
sous le module ERF

Echelle 1:1

Implantation des composants face B
B TR A oo | o

So| Cm pERF,
Shut—-{ CH S
; PROG
OHS.SII'IT (= | . °
out—o-{ o0
*wsn—| mo EDATA" o4
o © o o0 o0 _ 00
D oTX° DIR ° e
o0 o__ o
o o ORP® Cc.0
2= o
58 o5 oo
989.,5% o 0
o o 56 timer c}
89
o 9N *

Echelle 1: 1
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Mise en service de I'option transmission sans fil

Configuration du DIP switch K2
Le DIP switch K2 permet de mettre en service I'option de transmission sans fil.
Cette option permet d’établir :

- soit une liaison de programmation a distance ;
- soit une liaison bidirectionnelle pour transmettre des données de PICAXE a PICAXE ou de PICAXE a PC.

Schéma simplifié

Vcc
OFF
N
Vcc &
T 1
L
RX 2 /=
T 3 /=
ERF 4 /= In6é c.6 SERIN SEROUT
(HSEROUT)
CTS S /= LN PO
(HSERIN)
PICAXE 28X2
DTR ON
GND E
L
= L9 g

Mise en service de la liaison de programmation sans fil.

Le module USB URF doit étre connecté a I'ordinateur.
- g ERF Le port COM sur lequel il est connecté doit étre sélectionné dans le menu des options
o[l de Logicator.
PROG La LED rectangulaire rouge du module ERF clignote lorsque le module est en service.
o[ 1 La LED L9 matérialise la transmission de données nécessaires a la programmation.

N =
~a [DATA

Mise en service de la liaison transmission de données sans fil.

~momFERF La liaison sans fil pour la transmission de données séries est assurée au travers des

= broches C.6 et C.7 du microcontrdleur en utilisant les instructions HSERIN et HSEROUT.
NY I PROG Lorsque cette configuration est adoptée, il est déconseillé de connecter des modules sur
N = les entrées jacks In6 et In7 afin d’éviter tous conflits de communication.

La LED rectangulaire rouge du module ERF clignote lorsque le module est en service.
~[H DATA La LED L9 matérialise la transmission de données.

o[l

Mise hors service.

~ g ERF L'option de transmission sans fil est désactivée.
N [l

~mo MPROG

~ ]

omo [EDATA
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Description du kit transmission sans fil

Nomenclature du kit (réf. K-AP-OPHF-KIT)

g
cial —

Module radio

Picaxe URF
www.a4 fr ;
ref. IC-URF-ISOL

DESIGNATION QUANTITE REPERES DESSIN
DIP switch 5 contacts 01 K2

Module PICAXE ERF émetteur-récepteur radio 868 MHz 01 ERF

Module PICAXE URF USB émetteur-récepteur radio 868 MHz 01 URF

LED rouge @ 3mm diffusante faible consommation 01 L9

Résistor 1/4 W 1 Kohms (Marron-Noir-Rouge-Or) 01 R1

Résistor 1/4 W 10 Kohms (Marron-Noir-Orange-Or) 01 R9

Barrette male/femelle droite sécable, 6 contacts pas 2,54 mm 01 16

Barrette male/male droite sécable, 6 points pas 2,54 mm 01 17

o0 g 1S i
O%Ules Ererype

Pour de plus amples informations sur le kit de transmission sans fil,
reportez-vous a la note de mise en service «Transmission sans fil -
Configuration des fréquences des modules ERF/URF» disponible en
téléchargement libre sur www.a4.fr
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Carte AutoProg V2 )
Connecteur de service
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Schéma électronique

vce I Points de connexions entrées / sorties microcontroleur

so[S3->m3-scLpe  Mode alimentation 12C ext.
Vi
sda | & In4 - SDA12C v
O V& = J3 fcc
< o [m->6n0 g 2
g T Es
%S sol[S>In3-scLic
£ sda|—>Iné-SDAIC
S W=
@ GND h GND
- SN [E
e 2
S sa[md>m-scLic
O sda|SH—> Ind- SDAIC
V+ | &
GND | SH{—> GND

L'implantation des 3 barrettes
de 4 points 10, |1 et 12 face B,
est optionnelle.

olojojojo|ojo|o|o|o|o|o|o|Oo|Oo|O]|O|O]|O]|O
o ||o]jojo|o|o|o]jo|o|o|O|O|O|O]|O|O|O|O]|O|O]|O
olojojojojo|o|o|o|o|o|o|o]|Oo|O|O]|O]|O]|O]|O

)
o |
©
o

19 20 Cordon servo femelle / femelle MY-GW005C

J3 01 Cavalier de configuration CO-PCB-M3P + CO-VAVA
U1 20 Connecteur E/S 3 points males BARET-MDS-1X40-H6
REPERES |NOMBRE | DESIGNATION REF. A4

g—@ 4 PROJET PARTIE
7] |Echelle : A AutuPrug Connexion

m entrées/sorties
Classe TITRE DU DOCUMENT

Nom Date Perspectives, nomenclature
v et implantation des composants

1.1.30 AutoProg - Chap. 1 - Interface AutoProgX2 - Picaxe Editor - 2017



Description du kit connectique entrées / sorties

Nomenclature du kit (réf. K-AP-OPCONNEC-KIT)

DESIGNATION QUANTITE REPERES DESSIN
Barrette de connexion E/S 40 points males. 2 u1,

Cavalier de configuration. 01 J3 @
Cordon servo femelle / femelle 20 19

Conseils pour le montage de I’option

Découpe de vos 2 barrettes

de 40 points :

- 3 fois 20 points ;

W - 3 fois 4 points ;

- 1 fois 3 points.

mmw m Reste 1 fois 5 points.

Pour couper les barrettes sécables d’'une maniere précise
sans risquer de les abimer, il faut utiliser 2 pinces a becs plats
(voir photos ci-dessus).

g

e = i
Positionner les 3 barrettes de 20 points sur la carte.

Avant de souder ces 3 barrettes, il faut connecter un cordon servo femelle/femelle aux extrémités pour avoir
le bon écartement tout le long des 20 points (voir photo ci-dessus).
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Connexions par bornier a vis

La carte est prévue pour implanter des borniers a vis qui donnent acces aux entrées/sorties du microcontréleur
ainsi qu’a la liaison de programmation. Le schéma électronique de la carte indique les points de connexions
des borniers repérés ci-dessous avec le microcontréleur PICAXE.

Note : I'utilisation de cette option suppose que la carte ne soit pas montée dans son boitier.
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A0/1, A2/3. | 13
B1a B2/3,

B4/5, B6/7,
B8.
C2/3 ace/7

Bornier Double 8 x 10,6

BOR-2-Cl

B4, BS 02

Bornier Triple 8,5 x 15

BOR-3-ClI

REPERES |NOMBRE | DESIGNATION REF. A4
PROJET PARTIE
Echelle : E"@ A4 A Connexion
4 . ~ -
utnPrug par borniers a vis
m Classe TITRE DU DOCUMENT
Nom Date Implantation des composants

v
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Carte AutoProg V2

OPTIONS i2c

Généralités sur le bus i2c

La communication avec un périphérique 12C utilise 3 commandes :
i2cslave, demande d’accés au périphérique i2c ;
readi2c, lecture d’'une donnée i2c ;
writei2c, écriture d’'une donnée i2c.

La commande i2cslave permet de configurer la liaison i2¢ avec le périphérique
concerné :

i2cslave slave_address, bus_speed, address_size

- slave_address : permet de choisir I'adresse du périphérique i2c ;

- bus_speed : permet de choisir la vitesse du bus i2cslow (100kHZz)
ou i2cfast (400kHz) ;

- address_size : permet d’indiquer la taille de la donnée taille byte (8 bits)
ou taille word (16 bits).

Exemple : i2cslave %01000000, i2cslow, i2cbyte

La commande readi2c permet de lire le périphérique concerné.
La commande writei2c permet d’écrire sur le périphérique concerné.

La commande end permet d’arréter la communication.
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Carte AutoProg V2
Horloge temps réel 12C

Le module horloge temps réel est un circuit d’horloge géré par le bus i2c

qui permet de fournir des informations temporelles : année, mois, jour, heure,
minute et seconde a tout moment.

Le circuit d’horloge est entouré par un quartz, par une diode led et par une
batterie de sauvegarde.
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Schéma électronique

vee

Hvbat 12 SCLE—> |i3-scLic

onp RedlTime oy

| saw
SYX Témoin activité
yee horloge
Ic10 s
A & |8
@ TP7
X2 swiouTf- S
o s
B>

Ind - SDA12C

C!
112
1r
100nF

1
||I

Face A

18 01 Pile bouton CR2032 PIL-CR2032

SUP 01 Support de circuit intégré 8 pattes SUP-IC-8

R7 01 Résistor 1/4 W 220 ohms (rouge-rouge-marron-or) RES-220E

B3 01 Support de pile bouton CR2032, montage sur Cl, @ 22,8 x hauteur 6,6 mm SUP-PIL-CR2032-PCB
L19 01 LED jaune @ 3mm diffusante DEL-3-J-DIFF

CC3 01 Condensateur céramique 100 nF (marqué 104) CER-100N

Q1 01 Quartz de montre 32.768 KHz, @ 3,2 x L 8,3 mm QTZ-32768KHZ

IC10 01 Circuit intégré horloge temps réel DS1307 1C-DS1307

REPERES |NOMBRE | DESIGNATION REF. A4

PROJET PARTIE
77 |Echelle : g—@ A4 Autuprug Option

e zNoLoze] Horloge temps réel 12C
Classe TITRE DU DOCUMENT

Nom Date Perspective et nomenclature
v
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Horloge temps réel 12C : implantation des composants

Implantation des composants face A

Mise en service de I'option
voir la configuration du DIP switch K1.

An3e B.0

O
«;EO o o o O
An 2 <£[ES | siNg ND souT

Note : la LED jaune L19 (repérée SQW sur le circuit imprimé) clignote de maniére réguliére
lorsque le circuit intégré de I’horloge (DS1307) est initialisé.

Implantation des composants face B

°

02av/o/
gonoy-zp

0 ol0ave o
o
noy-13
00av/ON

=

Note : la pile bouton (18) permet au circuit intégré horloge (IC0)
de fonctionner méme lorsque l’interface AutoProgX2 est hors
tension.
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Description du kit horloge temps réel 12C

Nomenclature du kit (réf. K-AP-OPCLK-KIT)

DESIGNATION QUANTITE REPERES DESSIN

Circuit intégré horloge temps réel DS1307 01 IC10

Quartz de montre 32.768KHz, & 3,2 x L 8,3 mm 01 Q1

Condensateur céramique 100 nF (marqué 104) 01 CC3

LED jaune @ 3mm diffusante 01 L19

Résistor 1/4 W 220 ohms (rouge-rouge-marron-or) 01 R7

Support de pile bouton CR2032, montage sur Cl, @ 22,8 x hauteur 6,6 mm 01 B3 @

Support de circuit intégré 8 pattes 01 SUP

Pile bouton CR2032 01 18
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Communication avec le module temps réel

La communication avec le module temps réel s’établit en utilisant I'adresse i2c : 11010000.
Le sigle % indique une valeur binaire.

Les registres du DS1307 sont définis de la maniére suivante :

Registre Adresse Exemples

Seconde (0 a 59) 00 de 00 a 59

Minute (0 a59) 01 de 00 & 59

Heure (0 a23) 02 de 00 a 23

Jour(1a7) 03 dimanche : 1, lundi : 2, mardi : 3 etc...
Date (1 a 31) 04 de 01 a 31

Mois (1 a 12) 05 de 01a12

An (00 a 99) 06 année 2011 :11, 2012 : 12, 2013 : 13 etc...
Control 07 $00 ou $10 ou $80

Acces RAM 08 a $3F non utilisé

L'information Control permet de mettre en action le clignotement de la led.
Clignotement Led : $10 Led éteinte : $00 Led allumée : $80

Le sigle $ devant les données indique que la donnée est en format hexadécimal. Le sigle % indique que la donnée est

en format binaire.

Toutes les données lues sur le module temps réel sont codées en format BCD (binaire codé décimal). Dans le format

BCD, les nombres sont représentés en chiffres décimaux et chacun de ces chiffres sont codés sur 4 bits.
Les exemples suivants permettent de comprendre ce codage :

Jusqu’a 9, la conversion est classique :

Chiffre bits

0000 0000
0000 0001
0000 0010
0000 0011
0000 0100
0000 0101
0000 0110
0000 0111
0000 1000
0000 1001

OCONOANPLWN-0O

Au dela de 9, chaque nombre est décomposé en 2 paquets de 4 bits :
Nombre  bits valeurs
10 0001 0000 or 0001 0000 (binaire) = 16 (décimal)
1 0

11 0001 0001  or 0001 0001 (binaire) = 17 (décimal)

1 1
Autre exemple : 29 0010 1001 or 0010 1001 (binaire) = 41 (décimal)
2 9

Cette méthode permet d’avoir une correspondance avec les codes de caracteres ASCII.
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Mise en service de I’horloge temps réel 1/3

Mise a I’heure du module horloge temps réel

L’écriture du DS1307 permet de configurer les registres du module temps réel afin de le mettre a I'heure et a la date
voulue.

Matériel nécessaire
1 module OLED.

5

Connexion du module
Connecter le module OLED sur BO.

2 3 4
ENTREES NUMERIQUES
SORTIES NUMERIQUES

1

0

0 1 2 3
ENTREES ANALOGIQUES

Programme : Miseaheure.xml O[O ceocecceccecsecs °

But du programme
Configurer I'heure a 16:44:00 le lundi 04/03/2013 et clignotement de la Led L19 : 'emploi de commandes BASIC
est indispensable.

Description du programme
Le programme Miseaheure permet de mettre a I'’heure le module temps réel.

fixer (EILND a
fixer (EIEED 2
vzl varC - [El

fixer CEIDED 2

fixer (EI=ED 2
fixer (IS &
fixer (EICEED a

fixer RIS &

= $00 ; seconde 0O
varB = $25 ; minute 37
508 ; heure 8

Il est indispensable de modifier
le code BASIC pour mettre a I’heure
votre module.

iZ2cslave %11010000, i2cslow, i1Z2chyte
writei2c 0, (vark,varB, varC,varD,varE, varF, varG, varH)

Le téléchargement du programme
doit s’effectuer au moment précis

, L O
; (seconde,minute, heure, jour, date, mois, an, control) de I’heure indiquée.
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Mise en service de I’horloge temps réel

Lecture des informations du module horloge temps réel

La lecture du DS1307 permet de charger les registres du module temps réel dans les variables du PICAXE.

Le chargement s’effectue uniquement sur les registres nécessaires.

Programme : Afficheheure1.xml

But du programme
Afficher I'heure le module temps réel.

fxer (C7XD 2 @ |
5 varB - PR 0]

S varC - EAN 0]

attendre pendant Eﬁ] ms

répéter indéfiniment

Flh | Ll i2eslave 211010000, iZcslow, il2chyte

readiZ2e 0, (vark, varB, varcC)

;vard = seconde

BASIC [T 0,N2400_8, (254,130, §varc," : ",%varB," : ",§vari,"

")

2/3
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Mise en service de I’horloge temps réel 3/3

L’affichage sur le LCD réserve quelques surprises, il est 18h29 , I'affichage indique 24h41 ?
En effet, les données sont codées en BCD (voir page 1.1.35) donc :

18 00011000 or 00011000(2) = 24
29 00101001 or 00101001(2) = 41

Voila pourquoi I'affichage indique 24h41

Pour afficher les bonnes indications, il faut utiliser la commande bcdtoascii :

bcdtoascii variable, tens, units

variable contient la valeur BCD,

tens regoit la valeur correspondent a la dizaine (de 0 a 9),
units recoit la valeur correspondent a l'unité (de 0 a 9).

bedtoascii varC, varl, varJ
si heure = 24, varl se positionne a 1, varJ a 18 se qui correspond a l'affichage désiré.
Les variables varl et vard sont les premiéres variables disponibles pour Logicator.

Programme : Afficheheure2.xml

But du programme
Permet d’afficher I'heure correcte du module horloge temps réel.

fixer (EEEB 3 0O

fixer (ECERa )

fixer a0

envoyer sur le LClD en [EDE)
attendre pendant (&) ms

envoyer surle LCD posmonnm le curseur a la iigne [E en CDES
affichersurle LCD X a

Vgl e | positionner le curseur 3 |a ligne 2 448 B.O0 - |
afficher surle LCD « |

attendre pendant EDLDD] ms

tant que < - I 65535]
faire | initialiser ladresse SCLdeli2ca  [EEEFRI)
¥ i2cfast @ i2cword
lire (EEXD | deizc @) |
e 'CEEED deizc @D
lire deizc B

ST VR ERReR ] positionner le cursewr a la ligne 1 =08 B.O - |
affichersurle LCD CNES « 00 =
LN bodtoascii warC,varl,vard

sortie série 3 (FEZILE su (1D 'z
@ Envoyer en ASCII

affichersurle LCOEDES <« -

Lol bedtoaacii varB,varl,vard

sortie série a [TEEONED sur FIED varl - |
@ Envoyer en ASCII

affichersurle LCOCDES « 8 »

ELU e hedtoascii wark, varI, vard

sortie série 3 (EZIIED su (1B ' gzrmy

Envayeren ASCII
\__l i
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Applications de I’horloge temps réel

Matériel nécessaire
1 module OLED.

5

Connexion du module
Connecter le module OLED sur BO.

2 3 4
ENTREES NUMERIQUES

1

0

Programme : Afficheheurejour.xml

But du programme
Afficher I'heure et le jour du module temps réel.

Description du programme

oI o s
ENTREES ANALOGIQUES

1

o

SORTIES NUMERIQUES

Le test de la variable D permet d’afficher le jour de la semaine.

ficer (28D 2
fixer a
fixer a
fixer (E0ED a
fixer FEED 2

vl var) - [

attendre pendant Eﬁ]. ms

répéter indéfiniment

F0ch | el i2cslave $11010000, iZoslow, i2chbyte
readi2c 0, (varR, varB, varC, varD)

;varl seconde

bedtoascili varC,varI,vard
serout 0,N2400 8, (254,130,varI,vard, " : ")
jaffichage lignel pos 3

G SR Y positionner le curseur a la ligne 2 - K40 B.O - |

appeler sous-fonction jour_semaine
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O[O c000000000000000

EEN v=0 )l - - 1i{6]

faire | afficher sur le LCD
=

EF D - - N 7]
faire | afficher sur le LCD
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Applications de I’horloge temps réel 2/2

Matériel nécessaire
1 module OLED, 1 module bouton-poussoir.

Connexion du module
Connecter le module OLED sur B0 et le module bouton-poussoir sur CO.

5

4

3

2

»
w
=)
o
x
w
=
=
z
»
w
w
[
E
z
w

oMl 2 3
ENTREES ANALOGIQUES

Programme : Calendrier.xml OlO seceeneerenneeee °

But du programme
Afficher la date, I'’heure et le jour du module temps réel.

Description du programme
Permet d’afficher la date et I'heure et le jour de la semaine a I'aide d’un bouton-poussoir.

fxer REILES &
fixer a
fixer a
=g varD - E]
fxer REI=RS &
fixer a
[ varG - E]
fxer FELED 2

fixer REIVED 2

sous-fonction
| tant que lenirée est
faire LT d R R R positionner le curseur a la Iigre 1-EWIBO -
| @ s e
faire :fﬁcher surle LCD EDES

attendre pendant EII) ms

répéter indéfiniment

faire '. EIeY i0cslave %11010000, i2cslow, i2cbyte

readi2c 0, (vark,varB, varC, varD, varE, varF, varG)

;varlX seconde

ELAM bodtoascii vars, varI, vard
serout 0,N2400 8, (254,130,varI,vard, " : ")
;affichage lignel pos 3

%M bedtoascii varE, varI,vard
serout 0,N2400 8, (254,195, varI,vard, "/")
;affichage ligne2 pos 3

si fenirée (SKTED est

faire Eppeler sous-fonction jour_semaine
~

L’appui du bouton-poussoir permet Permet d’afficher le jour a la place
d’appeler le sous-programme. de I’heure tant que I’on maintient le
bouton-poussoir appuyé.
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Parte Al:toProg V2
Mémoires 12C

L'option mémoire permet d’utiliser jusqu’a 8 circuits mémoire.
Autoprog peut étre équipé jusqu’a 8 supports DIL (8 pattes).
Ces supports supportent des mémoires 12C 24L.C512
(512koctets) ou des Ram 12C.
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Mise en service de I'option
voir la configuration

o J du DIP switch K1
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SUP2 a SUP9

SUP2aSUP9 | 08 Support Ic 8 points SUP-IC-8
IC2alC9 08 EEPROM 12C 24LC512/P RAX-MIC051
REPERES |NOMBRE | DESIGNATION REF. A4

PROJET PARTIE
& Echelle : g—@ A4 Autuprug Option

m Mémoires 12C
Classe TITRE DU DOCUMENT

Nom Date Perspective et nomenclature
v
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Mémoires 12C : implantation des composants

Schéma électronique

Note : chaque circuit dispose
Ve Ve o8 cc voe
ADO \ e apt M ) Ve Ve AD3 Vee de sa propre adresse 12C
Ic2 Ic3 Ic4 IC5 par cablage.
if,, 240512P | g L1, 2C512P s i[,, 240512P | s 1y 24LC5T2P | 1o
- SElzR?AL w0 — SElzR?AL WP L SE%?AL Pl j“ SE%?AL WP;_>GND
313 EEPROM SOL{E—> 13- scL iz 3 EEPROM SOt 13- scLizc s EEPROM SCLf—>3-scLize A EEPROM SCLf—>3-scLize
4D SOAE—>Ind - SDAIZC 4N SOAS—>Ind - SDAI2C L) SDAfE—>n4-SDARC EGWD SO 4 SDAIG
vee vee e yee ¥ ap7 vee
e s e TSy i ADS g ICo
24L|c%?2lp [y 2G5SR s o[ 2ACET2P s i, 24C512P | g
! orf? 1c P d, e,
dy 126l gy |_2 seRiL " M seriaL "0 A
. SERIAL |, Shs EEPROM SCL{E—>ins-scLizc 3 EEPROM SCH{E—s3-scuizc /3 EEPROM SCL—>s-scLize
| EEPROM SCLE_""S'SCL‘ZC 4onp soAlE_s s -soARC oo soalSsind - soAnc J_—4GND DA -sDARC
ND SDAF—>In4 - SDAI2C

Adresse des mémoires

L'adresse des mémoires 24C512 est définie par une partie fixe 1010 et une partie cablée.
Le cablage des mémoires s’effectue par les bornes A0, A1 et A2 :

101 101

I 1 0 1 0 A2 Al A0 O
Exemple 1 a0 A1 Ao adressage 12C: 1 0 1 0 0 0 0 0

-5k

j‘ 4G 1 0 1 0 A2 A1 A0 O
Exemple 2 o AZ‘K adressage 12C: 1 0 1 0 0 0 1 0

+

Les adresses des circuits mémoires sont donc définies en binaire de 10100000 a 10101110 :

Les mémoires 24C512 sont des mémoires a lecture et écriture électrique appelées EEPROM. Elles sont prévues pour
supporter 1.000.000 cycles d’écriture et conserver I'information pendant au moins 40 ans....La broche 7 : WP autorise
I'écriture sur 'TEEPROM si elle est reliée a la masse.

Note : les repéres AD0 a AD7 indiquent les adresses respectives de chaque mémoire (voir schéma électronique).
G Do N o W

%' v\'

0000 ETMEEN

N Qf) 101099\ \{

O¥ 2 AVTROTRT
R
e

-

Les mémoires 24LC512 permettent la sauvegarde d’octets (de 0 a 255) dans des cases mémoires qui s’étalent
de 0000 a FFFF(16) soit 0000 a 65535(10).

Pour les organigrammes qui suivent, 'utilisation d’'une seule mémoire s’effectue en position IC2
a l'adresse 1010 0000.
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Mémoires 12C

DESIGNATION QUANTITE REPERES
Circuit intégré mémoire 12C EEPROM ou RAM (8 pattes). 08 IC2alC9
Support de circuit intégré (8 pattes) 08 SUP2 a SUP9

Configuration du DIP switch K1

Le DIP switch K1 permet de mettre en service un bus 12C nécessaire au fonctionnement des options Horloge temps
réel, mémoire ou tout autre périphérique 12C connectable a la carte AutoProg via les 3 connecteurs 10, 11, |12 situés
sur la face B du circuit imprimé (voir option connectique).

Schéma simplifié

¢-=cl [R5 |

[}
J —
4 O N

Vcc

T

5 sda

L18 N\ Témoin jaune
d’activation du mode 12C

Sjejajage
alelalar”
5

ale
100
-

Configuration standard

Les liaisons entre les embases jack In3, In4 et le microcontréleur PICAXE sont actives.
o|~ [ ©) In4 Dans ce mode, il est impossible de communiquer en 12C.
oA Z N3
n
w Il
~m l2C

Activation du mode 12C

Le switch 12C en mode 12C permet de positionner les résistances de pull-up R5 et R6
o|~ o) In4 sur le +5V. La led témoin L18 s’allume et indique le fonctionnement du mode 12C.

:II-I'I Nl P In3 Les entrées prises Jack In3 et Jack In4 sont déconnectées du PICAXE.

w1 Ces entrées ne pourront donc pas étre utilisées.

~cm N12C

avec des éléments extérieurs connectés
aux embases jack In3 et In4 veiller a positionner
les switchs 1 et 2 sur la position OFF.

f Afin d’éviter des conflits éventuels
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Mise en service 1/6

Ecriture de données dans une mémoire
La commande writei2c permet d’écrire sur le périphérique concerné :
writei2c start_adress, (data, data, data...)

- start_adress permet de choisir 'adresse de départ dans laquelle s’effectue I'enregistrement ;
- data correspond a la ou les donnée(s) a enregistrer.

Exemple 1 :
writei2c 4, (6, 246, "mry”, %11110000)

Programme : Ecriture.xml

But du programme
Programmer la mémoire.

YA i2c=1ave %10100000, iZcfast, iZcword
writeiZc 4, (6,246, "mry",%11110000)

end

Le programme ecriture.xml permet de programmer la mémoire de la fagon suivante :

Adresse (16) Donnée
0000 255 Note :
0001 255 Une case vide contient la donnée 255.
0002 255 A I’adresse 4 se retrouve a la donnée 06
0003 255 A I’adresse 5 se retrouve la donnée 246
Ensuite, la donnée "mry" est décomposée en code ASCII
0004 06 Adresse 6 : m — 109 v i
0005 246 hresse iy
0006 109 % indique une donnée codée en binaire
0007 114 11110000(2) = 240(10)
A ’adresse 9 se retrouve la donnée 240
0008 121
0009 240
0010 255
0011 255
65534 255
65535 255
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Mise en service 2/6

Il est bien sir possible d’utiliser des variables pour la commande writei2c.
Exemple 2 : writei2c varA, (varB)

Cette commande permet d’écrire la donnée contenue dans B a I'adresse A.

Matériel nécessaire
1 module OLED, 1 module bouton-poussoir, 1 module température étalonné .

Connexion du module
Connecter le module OLED sur B0, le module bouton-poussoir sur C0O et le module température calibrée sur B6.

4

3

1 2 5 6
ENTREES NUMERIQUES
SORTIES NUMERIQUES

0 1 2 3
ENTREES ANALOGIQUES

] 00 :
2/
O e 70O

O|O c000000000000000 o

Programme : Ecriture_temp.xml

But du programme

Le programme suivant permet d’écrire la valeur de la température a chaque appui sur le bouton-poussoir.

La valeur maximum de A étant de 255, le programme indique que I'on arrive a cette valeur par une information
sur I'écran LCD.

attendre pendant m. ms

envoyer sur le LCD en EIE

envoyer sur le LCD E B0 -]
afficher surle LCD CIOED  « »

envoyer sur le LCD 4] B.0 - |
afficher surle LCD CIED  « 5

fer (278D &

antque  (ZZND [0

faire | silentrée est
faire |' lire valeur analogique en [ZXIED et stocker dans §E:ES

L8N i2cslave %10100000, i2cfast, i2cword
writeiZ2c varl, (varB)
;vark = adresse de la memoire

envoyer sur le LCD en CIED
envoyer sur le LCD en IS

| afficher surle LCD XKD « »

| afficher sur le LCD CIED | (2%

} envoyer sur le LCD en XKD

|

|

afficher sur le LCD K « (Z008 »
afficher surle LCD COES ©&ECE
afficher surle LCD COE) <« Z7) »

incrementer [FE788 de

atiendre pendant  §[ii) | ms

envoyer sur le LCD en (KD

afficher surle LCD CED  « »
attendre pendant £} | ms
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Mise en service 3/6

Lecture de données dans une mémoire
La commande readi2c permet de lire le périphérique concerné : readi2c location, (variable...)

- location permet de choisir 'adresse de départ dans laquelle s’effectue la lecture ;
- variable correspond a la donnée a lire.

Exemple : readi2c varA, (varB)

Cette commande permet de positionner la donnée de I'adresse A dans la variable B.

Programme : Lecture.xml

attendre pendant EE]' ms

envoyer sur le LCD en CENE)

e =g Ko N positionner le cursewur & la ligne 1 ~ B0 B.O - |
afficher sur le LCD [ENE)  «

e =g KN positionner le curseur & la ligne 2 - B B.O - |
afficher sur le LCD [ENE)  «

el varA - EON 1]
tantque | (2753 |EB © |
ETCEIE Y C.0 - K254 activée - |

EICMNETA (M 1 2cslave 310100000, i2cfast, iZ2cword
readi?c warh, (varB)

;vark = adresse de la memoire

| envoyer sur le LCD en CNES

' envoyer sur le LCD en CXIED
' afficher sur le LCD (B.O -] '«

' afficher sur le LCD (B.0 -] .'

| envoyer sur le LCD |

' afficher sur le LCD | B.0 - NI

' afficher surle LCD CIE) €D
incrémenter de B '

attendre pendant iEj]' ms
= |

envoyer sur le LCD en CNES
afficher sur le LCD IEDE)  «

attendre pendant m' ms
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Mise en service 4/6

Utilisation des variables word

Pour pouvoir accéder a la totalité des adresses des mémaoires, il est nécessaire d'utiliser des variables de 16 bits.
Les PICAXE utilisent des variables de plusieurs types :

- Bit (binary digit) de valeur 0 ou 1, il en existe 16 par “Word” : bit0, bit1, bit2 jusqu’a bit15 ;

- Byte (correspondant a 8 bits ou octet) de valeur 0 a 255, il en existe 20 : A, B, jusqu’a T ;

- Word (correspondant a 16 bits) de valeur 0 a 65535, il en existe 4 : w0, w1, w2 et w3.

Les variables sont liées entre elles, ainsi 2 variables Byte peuvent étre combinées pour fournir une variable Word.
w0 est constituée de la fagon suivante :

Bit15 | Bit14 | Bit13 | Bit12 | Bit11 | Bit10 | Bit9 | Bit8 | Bit7 | Bit6 | Bit5 | Bit4 | Bit3 | Bit2 | Bit1 | Bito
B A
w0

Avec Picaxe Editor, la correspondance des “Words” est la suivante :

w0 =AetB
wl=CetD
w2=EetF
w3=GetH

Du fait de cette correspondance, il est possible de réaliser un compteur de 0 a 65535 de la fagon suivante : chaque
appui du bouton-poussoir fait évoluer le compteur.

Programme : Compteur_word.xml

But du programme
Faire évoluer le compteur a chaque appui sur le bouton-poussoir.

envoyer sur le LCD S B.O -]

attendre pendant EE- ms
fixer FEBD a m'
répéter indéfiniment
faire | silentrée (KD est ERI-%3

faire | incrémenter (27X de @D |

| attendre pendant ﬂ'ﬂ] ms
k= |

:' e 0 SRR positionner le curseur a la ligne 1 - B0 B.O - |
| afficher surle LCD CIE)  « Ol »
G == d A KN positionner le curseur a la ligne 2 - B4 B.O - |
| afficher sur le LCD CXIED
OF B vara - Il - - 65535
faire | fyor (ETED 2 (@ |
envoyer sur le LCD en ENE)
afficher sur le LCD GBS « »
attendre pendant  EEV1) | ms

:n\royer sur le LCD en CEIE3
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Applications Mémoires 12c

Datalogger
Programme : Dattalogger.xml

But du programme
Effectuer une série de mesure a intervalle régulier.

Description du programme

1/3

Si vous avez équipé votre interface AutoprogX2 avec un module temps réel, il est possible d’effectuer une série

de mesures a intervalle régulier. L'exemple suivant permet de réaliser un datalogger sur une mesure
de température, I'enregistrement s’effectuant toutes les minutes.
Avec 65536 mesures, le temps total d’enregistrement sera donc de 45 jours.

début

fixer (EILEB 2 )

fixer (EIERS 2 (@

fixer C RN O |

envoyer surle LCD W B0 - |
attendre pendant i) | ms

g T d R M e positionner le curseur a la ligne 1 {40 B.O ~ |
afficher surle LCD a

[ =g T d AR positionner le curseur a la ligne 2 =48 B.O ~ |
afficher surle LCD T

atiendre pendant ms

antque  (ETED |CXD
faire | initialiser l'adresse SCLdeli2ca  [EREIEN
¥j i2cfast [ i2Zcword

lie (7N | deic @
lie CCEED | deizc €D
[ tire dei2c 93

S = el g R Eee) positionner le curseur a la ligne 1

afichersurle LCD ENES  «
Lol bodtoascii warC,varl,vard
| sorte série & (PZITH sur (XD gy

@ Envoyer en ASCII
affichersurle LCD EXIES <« F

il hedtoaacii varB, varl,vard

sortie série 3 (PN sur (I ' gy

@ Envoyer en ASCII
afichersurle LCD ENES «
L ol bocdtoascii ward,varl,vard

| sortie série 3 (PZINE sur (IED i

@ Envoyer en ASCIl

° s &5 0O
faire Jrevaleuranalogiqueeetsm-:kerdans
—
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Applications Mémoires I12c

Datalogger avec 2 mémoires

2/3

La seconde mémoire est mise en place en position IC3 a I'adresse 1010 0010. Il est possible d’utiliser jusqu’a 8

mémoires.

Programme : Dattalogger2mry.xmi

début

fixer (EIED a
fixer (2R a
fixer a
focer a
fixer (2D a

afficher sur le LCD m '8 enrg.
attendre pendant | @EI) | ms
répéter indéfiniment

faire | ant que 65535

. initialiser I'adresse SCL de l'i2c a %11010000
¥ i2cfast @ i2cword

lire deic @
ire | @EEED | dei2c | E)
lire | CERORD | de iz

LT N K b positionner le curseur & la ligne 1 ~ K= B.O -

® Envoyer en ASCII

| afficher sur le LCD (B.O-|

B Envoyer en ASCII
afficher sur le LCD [EXiED

L bedtoascii varh, varI, vard
sortie série 3 (2ZI0E sur CEB) | gz
B Envoyer en ASCII
Cls e u
faire | lire valeur analogique en et stocker dans
inilialiser ladresse SCL de [i2ca varl - |
) i2cfast i i2cword
écrire eniZc
0T S Kol N positionner le curseur & la ligne 2 - =T B.O - |
sortie série a [({FZNTED sur CRE | (ELED
4 Envoyer en ASCII
afficher sur le LCD (XKD

4 Envoyer en ASCII
afficher sur le LCD (XKD

4 Envoyer en ASCII
afficher surle LCD [CEUED  « @

incrémenter de | B

attendre pendant Hl. ms
—

fiver (VR &
Y et - TR0
e _

QE’ www.a4.fr
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Applications Mémoires 12c 3/3

Lecture avec 2 mémoires

Programme : Lecture-mry.xml

attendre pendant [ .
envoyer sur le LCD EiEo i en CIE)

envoyer sur le LCD e nner le curseur a laligne 1 - 151 B.O - |
afficher sur le LCD Eﬂn 4 lect

) g A e positionner le curseur a la ligne 2 ~ B2 B.O - |
afficher sur le LCD [:"ﬁn «ll
fixer REVARS 3 m
CCH varv - ENE160)
répéter indéfiniment
faire | silentrée est
faire | initialiser ladresse SClL deli2ca  EELED
¥ i2cfast ® i2cword
TN varB - I 720 varA - )
envoyer sur le LCD EiEond en EIE)

| envoyer sur le LCD [iE] nnner le curseur a la ligne 1 - [=31 B.O - |
afficher sur le LCD B3« E%]

' afficher sur le LCD (B.0 - | m
affichersurle LCD CE) <@ »

' afficher sur le LCD m CvarA - |

' afficher sur le LCD Eﬁn 'Y data :
afficher sur le LCD [EDES m

incrémenter EEI28S de

attendre pendant m ms

s el O

e | fer FIEDa @D |
& .

| —
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Chapitre
Modules capteurs pour entrées numériques

Bouton-poussoir
Microrupteur a galet
Microrupteur miniature
Contact ILS

Contact Tilt

Contact sec

Détecteur de mouvement (PIR)
Détecteur de marquage au sol
Télécommande infrarouge PICAXE
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Capteur de température étalonné
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2.131
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Introduction

Ressources numériques

L’ensemble des ressources numériques disponibles autour de nos projets et maquettes sont téléchargeables librement
et gratuitement sur notre site www.a4.fr (voir sur la page du projet ; onglet “téléchargement”).

Si vous ne souhaitez pas avoir a télécharger des fichiers volumineux, des CDRom qui contiennent toutes les res-
sources numériques sont aussi proposés. Pour ce projet : réf “CD-AP”

Ressources disponibles pour ce projet :

- Le dossier en différents formats : PDF, Word et Indesign.
- Des fichiers programme pour Logicator.

- Des photos et dessins.

Ce dossier et toutes les ressources numériques sont duplicables pour les éléves, en usage interne a I’établis-
sement scolaire®.

* La duplication est autorisée sans limite de quantité au sein des établissements scolaires, a seules fins pédagogiques,
a la condition que soit cité le nom de I'éditeur : Sté A4. La copie ou la diffusion par quelque moyen que ce soit a des
fins commerciales n’est pas autorisée sans I'accord de la Sté A4. La Sté A4 demeure seule propriétaires de ses docu-
ments et ressources numeériques.

La copie ou la diffusion par quelque moyen que ce soit en dehors d’'un usage interne a I'établissement scolaire de tout
ou partie du dossier ou des ressources numériques ne sont pas autorisées sans I'accord de la Sté A4 .
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Présentation des modules capteurs numériques

Ce chapitre décrit 'ensemble des modules capteurs AutoProg prévus pour étre connectés sur les entrées
numeériques repérées 0 a 7 sur l'interface AutoProgX2.

On distinguera deux familles de modules pour entrées numériques :

- Module fournissant une information binaire indiquant un I’état actif ou inactif du capteur.

Par exemple état «enfoncé» ou «relaché» pour un bouton-poussoir ou un microrupteur, détection d’'une zone claire
ou d’une zone sombre pour un détecteur de marquage au sol, présence ou absence de mouvement pour détecteur
de mouvement...

L'information transmise peut avoir 2 états «0 = inactif» ou «1 = actif».

On exploite ce type d’information a I'aide d’une instruction destinée a tester I'état de I'entrée sur laquelle est
connecté le module.

Entrée N° X
active ?

NON

Faire cela Faire ceci

- Module fournissant une information numérique codée.
Ex. modules capteur de température étalonné, mesure de distance, récepteur infrarouge pour télécommande etc.

L'information transmise correspond a une valeur binaire sur 8 bits (soit 255 codes) qui peut étre une grandeur
physique (ex. température en °C) ou bien une information spécifique au capteur (ex. code d’une touche de
télécommande).

Elle est émise sous forme d’une trame codée propre a chaque type de capteur.

Des instructions spécifiques sont prévues pour exploiter les informations provenant des différents types de
capteurs numériques.

Ces instructions permettent d’acquérir et de stocker la valeur fournie par le capteur numérique; cette information
peut alors étre traitée et exploitée.

Acquérir et stocker
I'information numérique

Traiter I'information
stockée

Tester la valeur Oul

de P'information

Faire cela Faire ceci
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Exemples d’utilisation du module bouton-poussoir

= i A ’ S, —————
Boutons-poussoirs pour le fonctionnement du volet roulant :
marche / arrét / pause.

Boutons-poussoirs pour actionner I'ouverture ou la fermeture des
deux vantaux du portail battant.

Bouton-poussoir pour gérer le mode et les données affichées
sur le module OLED de la mini-serre.



Présentation du module Bouton-poussoir

Bouton-poussoir

Module équipé d’un bouton-poussoir. |l se connecte sur une entrée numérique
de l'interface AutoProgX2.

Ce capteur a contact permet de détecter une action manuelle pour déclencher
ou arréter un processus.

On exploite I'état du bouton-poussoir (libéré ou enfoncé) a 'aide

d’une instruction de test de I'entrée numérique sur laquelle il est connecté.

Réf. K-AP-MBP

AutoProg - Chap 2 - Capteurs pour entrées numériques 211 Programmation avec Picaxe Editor - 2017 C?I:'www ad.fr
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Implantation
des composants

0 0 o

o
o

CI-AP-BPL

E 01 Embase jack stéréo @ 2,5 mm pour CI. EMB-JACK-D2M5A-STE
R2 01 Résistor 10 Kohms 1/4 W 5% (marron-noir-orange-or). RES-10K
BP 01 Bouton-poussoir 12 x 12 x 12 mm, & 11,5 mm. BP-DTS-24N
CI-AP-BPL | 01 Circuit imprimé 30 x 54 x 1,6 mm. CI-AP-BPL
REPERES | NOMBRE | DESIGNATION REF. A4

PARTIE

4

[ SicivoLoni]

Echelle : g—@

A4 PROJET
Module
AutuPrug Bouton-poussoir

Classe

Nom

Date

v

TITRE DU DOCUMENT

Nomenclature et implantation
des composants

AutoProg - chap 2 - Capteurs pour entrées numériques
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Nomenclature du kit réf. K-AP-MBP-KIT

Le module bouton-poussoir est commercialisé en 2 versions :
- prét a 'emploi, composants soudés ;
- en kit, composants a implanter et braser.

Le kit comprend toutes les piéces et composants électroniques permettant de monter le module bouton-poussoir.

DESIGNATION QUANTITE REPERES DESSIN
Circuit imprimé 30 x 54 x 1,6 mm. 01 CI-AP-BPL o T - o
SRR RION
o P 7 64000
Embase jack stéréo & 2,5 mm pour Cl. 01 E 7
N
Bouton-poussoir 12 x 12 x 12 mm, & 11,5 mm. 01 BP

Résistor 10 Kohms 1/4 W 5% (marron-noir-orange-or).

01 R2 %

_VCee

2k
L= 1
R2

_lono

Schéma électronique
_Vee.

Option LED : il est possible de braser une LED sur le repére D1 sérigraphié sur la carte et un résistor 220 ohms sur le repére R1, afin de visualiser
I'état du bouton-poussoir. (LED allumée = BP enfoncé ; LED éteinte = BP relaché).

Test du module Bouton-poussoir

Charger Configuration
Phase le programme nommé de test du module Résultats attendus
1 TEST-MBP.xml C.0 Appuyer sur le bouton-poussoir : les témoins de I'entrée C.0 et de la sortie

B.0 s’allument.

Cas de pannes

Le témoin de la sortie B.0 ne s’allume pas lorsque I’'on appuie sur le bouton-poussoir, vérifier que :
- le cordon jack du module bouton-poussoir est correctement enfiché dans son embase lors du test ;
- les composants sont correctement brasés.

AutoProg - Chap 2 - Capteurs pour entrées numériques
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Applications du module Bouton-poussoir

Matériel nécessaire
1 module bouton-poussoir et 1 cordon de liaison.

5
5

Connexion du module
Connecter le module bouton-poussoir sur I'entrée C.5.

4
4

3
3

2
ENTREES NUMERIQUES

2
SORTIES NUMERIQUES

1
1

1]

o

Programme : 01-MBP1
Objectif : activer ou désactiver une sortie lorsque I'on agit sur le bouton-poussoir.
Description : |a sortie B.6 est activée lorsque le bouton-poussoir est appuyé et désactivée lorsqu’il est relaché.

Début

sur EN5

0 5) 2 3
ENTREES ANALOGIQUES

Remargue : I'appui du bouton-
poussoir est visualisable par
l'allumage de la LED verte C.5 et
desactivee - de la LED rouge B.6.

BF appuyé ?

No
Desactiver
56

Activer 56

Programme : 01-MBP2
Objectif : activer une sortie pendant 2 secondes.
Description : |a sortie B.6 est activée pendant 2 secondes lorsque le bouton-poussoir est appuyé.

Début

Attendre 2s

Programme : 01-MBP3

Objectif : réaliser un télérupteur.

Description : la sortie 2 est activée lorsque le bouton-poussoir est appuyé. Elle est désactivée lorsque I'on appuie de
nouveau sur le bouton-poussoir.

Début

début
répéter indéfiniment

faire | attendre jusqu'a ce que [P
sortie
attendre jusqu'a ce que est

Activer 2

[ attendre jusqu'a ce que est
sortie
attendre Jusqu'a ce que (o

BP appuyé 7
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Applications du module Bouton-poussoir

Matériel nécessaire

2 modules bouton-poussoir, 2 cordons de liaison.

Connexion du module

Connecter les modules bouton-poussoir sur C.1 et C.2.

Programme : 01-MBP4_ET

Objectif : réaliser une opération logique ET.

Description : |a sortie B.2 est activée en fonction de I'action sur les boutons-poussoirs.

Début

sur ENL

BP1 ap

Narj

Désactiver 2

finiment
r 4
a
a

.
i
[vara - Jland - I8 varB - |}

[varC - J=- 1N 1]
' B - | activee -]

= BE - desactivee -

3 4 5

2
ENTREES NUMERIQUES

0 5) 2 3
ENTREES ANALOGIQUES

3 4 5

2
SORTIES NUMERIQUES

1

0

Programme : 01-MBP4_OU

Objectif : réaliser une opération logique OU.
Description : |a sortie B.2 est activée en fonction de I'action sur les boutons-poussoirs.

Début

k.

sur ENL
BP1 appuyé ?
-
|
Mo

. ]
varB * [ Entrée

|

sinon | ie (ENEED
—
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Exemples d’utilisation du module microrupteur a galet

Microrupteur pour gérer le mécanisme a crémaillére de
l'ouverture et de fermeture du portail coulissant.

R ~
Microrupteur pour gérer le mécanisme a crémaillere de
l'ouverture et de fermeture du plafond de la mini-serre.

62E.1www.a4.fr 2.1.6 AutoProgX2 avec Blockly - chap 2 - Entrées numériques - 04.2017
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Présentation du module Microrupteur a galet

Microrupteur a galet

Module équipé d’un microrupteur a levier avec galet qui est implanté
perpendiculairement a la carte. Il se connecte sur une entrée numérique

de l'interface AutoProgX2.

Ce capteur a contact permet de détecter une action mécanique comme

le passage d’'une came sur le galet pour déclencher ou arréter un processus.
On exploite I'état du microrupteur (libéré ou enfoncé) a I'aide d’'une instruction
de test de I'entrée numérique sur laquelle il est connecté.

Réf. K-AP-MMR
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Implantation

des composants

= ¥
3

O (
e
mt
N

o
o o — 0
[ BP l
2|2 J:e\\
Cel/
\ N )
o o

O

O (o] 81 o
Echelle : 1

CI-AP-BPL

E 01 Embase jack stéréo @ 2,5 mm pour CI. EMB-JACK-D2M5A-STE
R2 01 Résistor 10 Kohms 1/4 W 5% (marron-noir-orange-or). RES-10K

M 01 Microrupteur & galet. MICRORUP-17M-GP
CI-AP-BPL | 01 Circuit imprimé 30 x 54 x 1,6 mm. CI-AP-BPL

REPERES | NOMBRE | DESIGNATION REF. A4

4

[ SicivoLoni]

Echelle : g—@

A4

Classe

PROJET

PARTIE

AutoProg Module

Microrupteur a galet

Nom

Date

TITRE DU DOCUMENT

v

Nomenclature et implantation
des composants

AutoProg - chap 2 - Capteurs pour entrées numériques
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Nomenclature du kit réf. K-AP-MMR-KIT

Le module microrupteur a galet est commercialisé en 2 versions :
- prét a 'emploi, composants soudés ;
- en kit, composants a implanter et braser.

Le kit comprend toutes les piéces et composants électroniques permettant de monter
le module microrupteur a galet.

DESIGNATION QUANTITE REPERES DESSIN
Circuit imprimé 30 x 54 x 1,6 mm. 01 CI-AP-BPL o ~3- -5
D00l
o * 7 a0 0
Embase jack stéréo & 2,5 mm pour Cl. 01 E —7
e
Microrupteur a galet. 01 M

Résistor 10 Kohms 1/4 W 5% (marron-noir-orange-or). 01 R2 %

Schéma électronique

VCC VCC
MR
c| 1
ES Gnd 1 117, 2 1]
Gnd (1 ' = o] 3
( ) Vee 3 15 l
Vee (2,3) A Ve 2 B2
Signal (4) ]\ _Sonal 4
"\o“\gp |:§:|§
o® =
—|GND

Option LED : il est possible de braser une LED sur le repére D1 sérigraphié sur la carte et un résistor 220 ohms sur le repére R1, afin de visualiser
I'état du bouton-poussoir. (LED allumée = BP enfoncé ; LED éteinte = BP relaché).

Test du module Microrupteur a galet

Charger Configuration
Phase le programme nommé de test du module Résultats attendus
1 TEST-MMR.xml C.0 Actionner le levier du microrupteur : le témoin de I'entrée C.0 et de la sortie
B.0 s’allument.

Cas de pannes

Le témoin de la sortie B.0 ne s’allume pas lorsque I’on appuie sur le microrupteur a galet, vérifier que :
- le cordon jack du module microrupteur a galet est correctement enfiché dans son embase lors du test ;
- les composants sont correctement brasés.
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Applications du module Microrupteur a galet

Matériel nécessaire
1 module microrupteur, 1 cordon de liaison.

Connexion du module
Connecter le module microrupteur sur C.2.

5
5

<

3
3 4

2
ENTREES NUMERIQUES

2
SORTIES NUMERIQUES

1
1

0

o

0 | 2 3
ENTREES ANALOGIQUES

Programme : 02-MMR
Objectif : activer ou désactiver une sortie lorsque I'on agit sur le levier du microrupteur.
Description : |a sortie B.7 est activée lorsque le levier du microrupteur est appuyé et désactivée lorsqu'il est relaché.

Début
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Présentation du module Microrupteur miniature

Microrupteur miniature

Module équipé d’un microrupteur miniature a levier qui est implanté
parallelement a la carte. Un témoin d’activité indique si le contact est fermé.

Il se connecte sur une entrée numérique de l'interface AutoProgX2.

Ce capteur a contact permet de détecter une action mécanique comme

la fermeture d’une porte qui agit sur son levier pour déclencher

ou arréter un processus.

On exploite I'état du microrupteur (libéré ou enfoncé) a I'aide d’'une instruction
de test de I'entrée numérique sur laquelle il est connecté.

Réf. K-AP-MMR90
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Implantation
des composants

WWW.A4FR R C-APER
Q o0
70
| o OJ
00
E2 o)
CODE
126127 .,
NODE
T B
0]
o0 |/
0 o 0
O
Echelle : 1
CI-AP-EIR
E 01 Embase jack stéréo @ 2,5 mm pour Cl. EMB-JACK-D2M5A-STE
L4 01 LED rouge @ 3 mm diffusantes. DEL-3-R-DIFF
R1 01 Résistor 10 Kohms 1/4 W 5% (marron-noir-orange-or). RES-10K
R2 01 Résistor 220 ohms 1/4 W 5% (rouge-rouge-marron-or). RES-220E
M 01 Microrupteur miniature. MICRORUP-8HCPCB
CI-AP-BPL | 01 Circuit imprimé 30 x 54 x 1,6 mm. CI-AP-EIR
REPERES | NOMBRE | DESIGNATION REF. A4

PROJET PARTIE
y Echelle : g—@ A4 Autuprug Module

TEznoLoar ] Microrupteur miniature
Classe TITRE DU DOCUMENT

Nom Date Nomenclature et implantation
v des composants
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Nomenclature du kit réf. K-AP-MMR90-KIT

Le module microrupteur miniature est commercialisé en 2 versions.

- prét a I'emploi, composants soudés ;
- en kit, composants a implanter et braser.

Le kit comprend toutes les pieces et composants électroniques permettant de monter

le module microrupteur miniature.

DESIGNATION QUANTITE REPERES DESSIN
Circuit imprimé 30 x 54 x 1,6 mm. 01 CI-AP-EIR o° -3- o
PO
o) * 6 00000
Embase jack stéréo @ 2,5 mm pour Cl. 01 E —7
0
Microrupteur miniature pour Cl, 5,8 x 6,5 x 12,8, levier 13 mm. 01 M @H
Résistor 220 ohms 1/4 W 5% (rouge-rouge-marron-or). 01 R1 %
Résistor 10 Kohms 1/4 W 5% (marron-noir-orange-or). 01 R2 %
LED rouge @ 3 mm diffusante. 01 L4 %ﬁ

Schéma électronique

\VCC \VCC
Gnd (1) E1 Gnd_
Voo 3
o2 - @
Signal (4) N
A\ signal 4 o | NO,

I 1

nc

Test du module Microrupteur miniature

Charger Configuration
Phase le programme nommé de test du module Résultats attendus
1 TEST-MMR.xml C.0 Actionner le levier du microrupteur : les témoins de I'entrée C.0 et de la
sortie B.0 s’allument.

Cas de pannes

Le témoin de la sortie B.0 ne s’allume pas lorsque I’on appuie sur le microrupteur miniature, vérifier que :
- le cordon jack du module microrupteur miniature est correctement enfiché dans son embase lors du test ;

- les composants sont correctement brasés.

AutoProg - Chap 2 - Capteurs pour entrées numériques
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Applications du module Microrupteur miniature

Matériel nécessaire
1 module microrupteur miniature, 1 cordon de liaison.

Connexion du module
Connecter le module microrupteur sur C.2.

5
5

<

3
3 4

2
ENTREES NUMERIQUES

2
SORTIES NUMERIQUES

1
1

0

o

0 | 2 3
ENTREES ANALOGIQUES

Programme : 02-MMR
Objectif : activer ou désactiver une sortie lorsque I'on agit sur le levier du microrupteur.
Description : la sortie B.7 est activée lorsque le levier du microrupteur est appuyé et désactivée lorsqu’il est relaché.

Debut

sur EN2

Activer 7 Sinon ; désactivée -

C?E,'www,a,,_f, AutoProg - Chap 2 - Capteurs pour entrées numériques 2.34 Programmation avec Picaxe Editor - 2017
.mmmy



Présentation du module ILS

Contact ILS

Module équipé d’une ampoule ILS. Il s’agit d’'un contact ouvert au repos

et fermé a I'approche d’'un aimant. Un témoin d’activité indique si le contact est
fermé. Il se connecte sur une entrée numérique de l'interface AutoProgX2.
Ce capteur a contact permet de détecter I'action indirecte (sans contact
physique) d’'un élément mécanique équipé d’un aimant.

Le passage de I'aimant a proximité du capteur permet de déclencher ou
d’arréter un processus.

On exploite I'état du contact ILS (ouvert ou fermé) a 'aide d’une instruction
de test de I'entrée numérique sur laquelle il est connecté.

Il convient d’implanter I'ampoule ILS de telle sorte que la partie plate

de ses lamelles de contact soient paralléles a la surface active de I'aimant.
Effectuer des tests préalables a I'implantation de 'ampoule ILS en prévoyant
la maniére dont le module et 'aimant seront fixés sur la maquette.

Réf. K-AP-MILS
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Implantation

des composants

BR CI-AP-ER

Echelle : 1

CI-AP-EIR

4

[ SicivoLoni]

Classe

E 01 Embase jack stéréo @ 2,5 mm pour Cl. EMB-JACK-D2M5A-STE
L4 01 LED rouge @ 3 mm diffusantes. DEL-3-R-DIFF
R1 01 Résistor 10 Kohms 1/4 W 5% (marron-noir-orange-or). RES-10K
R2 01 Résistor 220 ohms 1/4 W 5% (rouge-rouge-marron-or). RES-220E
S 01 ILS. ILS-3X30
CI-AP-EIR | 01 Circuit imprimé 30 x 54 x 1,6 mm. CI-AP-EIR
REPERES | NOMBRE | DESIGNATION REF. A4
PROJET PARTIE
: E 3{ B A 4 Module
Echele AutoProg

Contact ILS

Nom

Date

v

TITRE DU DOCUMENT

Nomenclature et implantation
des composants

AutoProg - chap 2 - Capteurs pour entrées numériques
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Nomenclature du kit réf. K-AP-MILS-KIT

Le module ILS est commercialisé en 2 versions :

- prét a 'emploi, composants soudés ;
- en kit, composants a implanter et braser.

Le kit comprend toutes les piéces et composants électroniques permettant de monter

le module ILS.

DESIGNATION QUANTITE REPERES DESSIN
Circuit imprimé 30 x 54 x 1,6 mm. 01 CI-AP-EIR T, o
RETCREE
° o ) o O
Embase jack stéréo & 2,5 mm pour Cl. 01 E —7
N
Corps en verre @ 2,5 mm x L 30 mm, contact activé par aimant. 01 S %
Résistor 220 ohms 1/4 W 5% (rouge-rouge-marron-or). 01 R1 %
Résistor 10 Kohms 1/4 W 5% (marron-noir-orange-or). 01 R2 %
LED rouge @ 3 mm diffusante. 01 L4 %

REED SWITCH

Gnd (1)
Vee (2,3)

Signal (4)

I
|

Test du module Contact ILS

Schéma électronique

Charger Configuration
Phase le programme nommé de test du module Résultats attendus
1 TEST-MILS.xml C.0 Approcher un aimant de I'ILS : les témoins de I'entrée C.0 et de la sortie
B.0 s’allument.

Cas de pannes

Le témoin de la sortie B.0 ne s’allume pas lorsque I’on active I'ILS, vérifier que :

- le cordon jack du module ILS est correctement enfiché dans son embase lors du test ;

- les composants sont correctement brasés.

AutoProg - Chap 2 - Capteurs pour entrées numériques
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Applications du module Contact ILS

Matériel nécessaire
1 module ILS, 1 cordon de liaison et 1 aimant.

Connexion du module
Connecter le module microrupteur sur C.0.

5

4

3

2

(7]
w
=]
o
'3
w
=
=
z
»
w
w
[
i
z
w

0 | 2 3
ENTREES ANALOGIQUES

Programme : 03-MILS
Objectif : activer ou désactiver une sortie lorsqu’on approche un aimant du module ILS.
Description : la sortie B.2 est activée lorsqu’un aimant est approché de I'ILS et désactivée si I'aimant est éloigné.

Deébut

=ur END

Aimant
approche?

Activer 2

! Désactiver 2
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Présentation du module Contact Tilt

Contact Tilt

Module équipé d’'un contact type Tilt. Il s’agit d’'un contact activé par une bille qui
circule dans un cylindre. Selon son inclinaison, le contact se ferme lorsque la
bille touche le fond du cylindre du cbété des pattes du contact Tilt.

Un témoin d’activité indique si le contact est fermé.

Il se connecte sur une entrée numérique de l'interface AutoProgX2.

Ce capteur a contact permet de détecter un seuil d’inclinaison pour déclencher
ou arréter un processus.

Réf. K-AP-MTILT
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des composants

Implantation

BR Cl-AP-ER

o

CODE
0 0 O
1261127 .,

O V4 oot o O
Echelle : 1

CI-AP-EIR

E 01 Embase jack stéréo @ 2,5 mm pour CI. EMB-JACK-D2M5A-STE
L4 01 LED rouge ¥ 3 mm diffusantes. DEL-3-R-DIFF

R1 01 Résistor 10 Kohms 1/4 W 5% (marron-noir-orange-or). RES-10K

R2 01 Résistor 220 ohms 1/4 W 5% (rouge-rouge-marron-or). RES-220E

T 01 Capteur d’inclinaison. RAX-SEN010

CI-AP-EIR | 01 Circuit imprimé 30 x 54 x 1,6 mm. CI-AP-EIR

REPERES | NOMBRE | DESIGNATION REF. A4

4

[ SicivoLoni]

Echelle :

=[C

Classe

PARTIE

A4 PZJE;_ltuPrug Module

Contact Tilt

Nom

Date

v

TITRE DU DOCUMENT

Nomenclature et implantation
des composants

AutoProg - chap 2 - Capteurs pour entrées numériques
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Nomenclature du kit réf. K-AP-MTILT-KIT

Le module tilt est commercialisé en 2 versions.

- prét a 'emploi, composants soudés ;
- en kit, composants a implanter et braser.

Le kit comprend toutes les piéces et composants électroniques permettant de monter le module tilt.

DESIGNATION QUANTITE REPERES DESSIN
Circuit imprimé 30 x 54 x 1,6 mm. 01 CI-AP-EIR o o g - o
e lr0s0l]

o) 2 a0 O

Embase jack stéréo & 2,5 mm pour Cl. 01 E —=
N©

Contact activé par une bille, @ 5 mm x H 10 mm. 01 T W
Résistor 220 ohms 1/4 W 5% (rouge-rouge-marron-or). 01 R1 %
Résistor 10 Kohms 1/4 W 5% (marron-noir-orange-or). 01 R2 %
LED rouge @ 3 mm diffusante. 01 L4 %

Schéma électronique

\VCC \VCC
E1
Gnd (1) o !
Ve 3
Vee (23) w2
Signal (4) L1\ _saa ¢
La\/%

TILT

Test du module Contact TILT

Charger Configuration
Phase le programme nommé de test du module Résultats attendus
1 TEST-MTILT.xml C.0 Incliner le capteur TILT : les témoins de I'entrée C.0 et de la sortie B.0
s’allument.

Cas de pannes

Le témoin de la sortie B.0 ne s’allume pas lorsque I'on active le Tilt, vérifier que :
- le cordon jack du module Tilt est correctement enfiché dans son embase lors du test ;

- les composants sont correctement brasés.

AutoProg - Chap 2 - Capteurs pour entrées numériques
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Applications du module Contact Tilt

Matériel nécessaire
1 module tilt, 1 cordon de liaison.

Connexion du module
Connecter le module microrupteur sur C.0.

5
5

<

3
3 4

2
ENTREES NUMERIQUES

2
SORTIES NUMERIQUES

1

o

0 | 2 3
ENTREES ANALOGIQUES

Programme : 04-MTILT

Objectif : activer ou désactiver une sortie selon l'inclinaison du module Tilt.

Description : la sortie B.2 est activée lorsque module Tilt est incliné dans un sens et désactivée lorsqu’il est incliné
dans le sens opposé.

Début

sur END

_rébéter indéfiniment
| sifentrée -1 activée - |

faire | sortie CPED EEEXD

TILT incling ?

Activer 2

f Désactiver 2
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Présentation du module Contact sec

Contact sec

Module équipé d’un bornier prévu pour connecter les 2 pbles d’'un contact a
relais. Il permet d’interfacer facilement I'interface AutoProgX2

avec un module externe (carte du commerce) équipé d’une sortie a relais.

Les 2 pbles du contact relais sont connectés sur le bornier du module.

Il est aussi possible de connecter tout type de capteur a contact sur ce module
(bouton-poussoir, microrupteur, interrupteur, ILS, Tilt...).

Un témoin d’activité indique si le contact est fermé.

Il se connecte sur une entrée numérique de l'interface AutoProgX2.

Réf. K-AP-MCS
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Implantation
des composants

C-AP-ER

Echelle : 1

® R

T

"

N

(Lo (R2)
@ﬁ
G,

<>
11

Nom

Date

v

E 01 Embase jack stéréo & 2,5 mm pour Cl. EMB-JACK-D2M5A-STE
L4 01 LED rouge @ 3 mm diffusantes. DEL-3-R-DIFF
R1 01 Résistor 10 Kohms 1/4 W 5% (marron-noir-orange-or). RES-10K
R2 01 Résistor 220 ohms 1/4 W 5% (rouge-rouge-marron-or). RES-220E
BR 01 Bornier double a vis pour Cl, 5A. BOR-2-Cl
CI-AP-EIR | 01 Circuit imprimé 30 x 54 x 1,6 mm. CI-AP-EIR
REPERES | NOMBRE | DESIGNATION REF. A4
PROJET PARTIE
Echelle : g—@ A4 Module
4 AutuPrug Contact sec

m Classe TITRE DU DOCUMENT

Nomenclature et implantation
des composants
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Nomenclature du kit réf. K-AP-MCS-KIT

Le module contact sec est commercialisé en 2 versions.
- prét a 'emploi, composants soudés ;
- en kit, composants a implanter et braser.

Le kit comprend toutes les pieces et composants électroniques permettant de monter le module contact sec.

DESIGNATION QUANTITE REPERES DESSIN
Circuit imprimé 30 x 54 x 1,6 mm. 01 CI-AP-EIR o- o g - o
NI
0", %0 6ee0 O
Embase jack stéréo & 2,5 mm pour Cl. 01 E ‘.’((@
Ty
Bornier double a vis pour Cl, 5A. 01 T @
Résistor 220 ohms 1/4 W 5% (rouge-rouge-marron-or). 01 R1 %
Résistor 10 Kohms 1/4 W 5% (marron-noir-orange-or). 01 R2 %
LED rouge @ 3 mm diffusante. 01 L4 %
Schéma électronique
_vec_ _vee_
A S
" I
Gnd (1) Ef Gnd_ ) & l | Liaison avec un module externe disposant
s S . d’une sortie a contact (relais, bouton-poussoir,
Voo — 1 microrupteur ...).
N :
Vee (2,3) o ? 3 I
Signal (4) ANsga * [

I1

Test du module Contact sec

Exemple de connexion
avec un relais

le témoin de I'entrée CO et

Charger Configuration
Phase le programme nommé de test du module Résultats attendus
1 TEST-MCSEC.xml Cco Court-circuiter les 2 bornes du bornier :

de la sortie BO s’allument.

Cas de pannes

Le témoin de la sortie B0 ne s’allume pas lorsque I’on active le Contact sec, vérifier que :
- le cordon jack du module Contact sec est correctement enfiché dans son embase lors du test ;
- les composants sont correctement brasés.

AutoProg - Chap 2 - Capteurs pour entrées numériques
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Applications du module Contact sec

Matériel nécessaire

1 module contact sec, 1 cordon de liaison, 1 conducteur (fil électrique, trombone...).

Connexion du module
Connecter le module contact sec sur C.0.

Programme : 05-MCS

220000606 o2 L

O

3 4 5

2
ENTREES NUMERIQUES

0 1 2 3
ENTREES ANALOGIQUES

Objectif : activer une sortie pendant une durée déterminée lorsque I'on établit un court-circuit.
Description : la sortie B.0 est activée pendant 2 secondes lorsque les 2 points du bornier a vis du module sont reliés

par un conducteur.

Debut

p sur END

*,

act ?

A

Cui

Activer 0

Attendre 2s

Désactiver 0

C?E,'www,a,,_f, AutoProg - Chap 2 - Capteurs pour entrées numériques
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_rébéler indéfiniment
| silentrée oy activée -
faire | sortie (IR

attendre pendant Eﬁﬁ” ms
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Présentation du module Détecteur de mouvement (PIR)

Détecteur de mouvement

Module équipé d’'un capteur pyroélectrique. Il réagit aux faibles variations

de température et permet de détecter la présence (mouvement) d’'une personne
jusqu’a 5 m. Son champ de détection et de 60° jusqu’a 2,5 m et 20°a 5 m.

Il se connecte sur une entrée numérique de l'interface AutoProgX2.

Son activation est retardée d’environ

20 secondes aprées la mise sous tension
afin d’éviter les détections intempestives.
On exploite I'état du capteur
(mouvement détecté ou non) a 'aide
d’'une instruction de test de I'entrée
numeérique sur laquelle il est connecté.

2 fils de connexions permettent

|

|
de I'alimenter (4,7 & 12 V) et 1 fil Y |
de signal fournit une tension lorsqu’un : : : ! o abes
mouvement est détecte. : : : : '1|
Consommation au repos 300 pA, 1 2 3 4 5

fonctionne de -20 a +50°C.
Dimensions : 25 x 35 mm.

Capteur sensible aux variations de températures brutales, aux vibrations

ou aux chocs importants. Ne pas I'exposer a la lumiere directe du soleil, a I'air
pulsé d'un radiateur ou d’un climatiseur.

Il est congu pour une utilisation en intérieur.

Pour une utilisation en extérieur ajouter une protection anti humidité.

Le champ de détection peut varier en fonction de la température ambiante.

Réf. K-AP-MPIR
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Implantation des composants

O

-
5

Echelle 1

Composant polarisé, respecter

son sens d’implantation.

Risque de détérioration irrémédiable
en cas d’implantation a I’envers.

(&Y

Nom

Date

v

CI-AP-EIR
Vis 08 Vis TC 2.9 x 9.5. VT-TC-3X9-100
E2 01 Plaque entretoise PVC.
E1 08 Entretoise nylon @ 6 h =4 mm. SK-005-3155-BLANC
E 01 Embase jack stéréo @ 2,5 mm pour Cl. EMB-JACK-D2M5A-STE
L4 01 LED rouge @ 3 mm diffusante. DEL-3-R-DIFF
R2 01 Résistor 220 ohms 1/4 W 5% (rouge-rouge-marron-or). RES-220E
P 01 Capteur de présence. IC-PIR-60D5M
CI-AP-EIR | 01 Circuit imprimé 30 x 54 x 1,6 mm. CI-AP-EIR
REPERES | NOMBRE | DESIGNATION REF. A4
PROJET PARTIE
Echelle : g—@ A4 Autupru Module
/] .
g Détecteur de mouvement

m Classe TITRE DU DOCUMENT

Nomenclature et implantation
des composants
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Nomenclature du kit réf. K-AP-MPIR-KIT

Le module PIR est commercialisé en 2 versions.
- prét a 'emploi, composants soudés ;
- en kit, composants a implanter et braser.

Le kit comprend toutes les piéces et composants électroniques permettant de monter le module PIR.

DESIGNATION QUANTITE REPERES DESSIN
Circuit imprimé 30 x 54 x 1,6 mm. 01 CI-AP-EIR o g - o
"0 0 3o
oo: o o O
Embase jack stéréo & 2,5 mm pour Cl. 01 E —=
W
Résistor 220 ohms 1/4 W 5% (rouge-rouge-marron-or). 01 R2
LED rouge @ 3 mm diffusante. 01 L4
Capteur de présence miniature. Technologie PIR. 01 P
Détecter la présence d’'une personne jusqu’a 5 m dans un champ de 60°.
Alimentation de 4,7 a 12 V. Consommation au repos 300 pA,
fonctionne en intérieur de -20 a + 50°C. Dimensions : 25 x 35 mm.
Plaque entretoise PVC. 01 E2
Entretoise nylon @ 6 h =4 mm. 08 E1
Vis TC 2.9 x 9.5. 08 Vis
Schéma électronique
_vee
_vee
E1 1 =
Gnd
Gnd (1) -
3 1P
Vee
2
Vee (2,3) pe R :
Signal (4) /\ Signal 4
L4\ /
=
(]
!
— |GND — |GND — |GND

Test du module Détecteur de mouvement

Charger Configuration
Phase le programme nommé de test du module Résultats attendus
1 TEST-MPIR.xml C.0 B.6 clignote pendant 30s puis s’allume fixe, cela signifie que le capteur PIR est
opérationnel : Un mouvement devant le capteur PIR et la sortie B.0 s’allume.
AutoProg - Chap 2 - Capteurs pour entrées numériques 2.7.3 Programmation avec Picaxe Editor - 2017 QEWWW,34_f,
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Applications du module Détecteur de mouvement (PIR)

Matériel nécessaire
1 module détecteur de mouvement, 1 cordon de liaison.

Connexion du module
Connecter le module contact sec sur C.0.

5
5

4
4

O
3
3

2
ENTREES NUMERIQUES

2

»
w
=
o
¥
w
=
=)
z
»
w
=
x
o
»

p]

o

0 | 2 3
ENTREES ANALOGIQUES

Programme : 07-MPIR

Objectif : activer une sortie dés la détection d’'un mouvement.

Description : le programme débute par une séquence d’attente de 20 secondes pendant laquelle le témoin B.2
clignote. A l'issue de ce temps, le capteur PIR est opérationnel et toute détection de mouvement déclenche la sortie
B.0 pendant 4 secondes.

Début :
foer (EEND 2 @

répe er indéfiniment
i D
ai-ﬁéndre pendant ‘ ms
incrémenter (EES de ..
BN vora - [ - - I{20)

=ur END

Détect PIR ?
Qu
Attendre 4s

faire | répéter indéfiniment
faire | silentrée est
ire | sortie (EXUED
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Présentation du module Détecteur de marquage au sol

Détecteur de marquage au sol

Ce module est équipé de 3 capteurs infrarouges indépendants destinés

a détecter un marquage sombre tracé au sol.

Il est constitué par 3 phototransistors et 3 LED infrarouges placés en ligne
et orientés vers le sol.

Les 3 LED émettent un rayonnement infrarouge codé.

Selon que le rayonnement est absorbé par un marquage sombre ou, DEL infrarouge Phototransistor
au contraire, réfléchi par une zone claire, le phototransistor associé ~D|— A4

a chaque LED détecte ou non le rayonnement infrarouge.

Les 3 LED et les 3 phototransistors sont indépendants et permettent de

g

déterminer avec précision la position du module de détection par rapport
a une ligne noire tracée au sol.

Un ajustable (VR1) permet de régler la sensibilité des capteurs.

Des LED témoins jaunes permettent de visualiser I'état de chacun

des 3 capteurs indépendamment du programme qui traitera les informations
provenant des capteurs.

Ce module se connecte sur 3 entrées numériques de I'interface AutoProgX2.
Selon I'application envisagée, on peut limiter I'utilisation du module a 1 ou 2 des
3 capteurs.

La sensibilité de détection des capteurs est réglable de 3 a 30 mm.

Réf. K-AP-MSL
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| CI-MR-MSI

C1aC3

IR1 aIR3

FIL-5C 01 Nappe de fils 5 conducteurs, longueur 55 mm.
SUP 01 Support de circuit intégré, 14 broches.
IC1 01 Circuit intégré, 14 broches.
R1 01 Résistance 4,7 Kohms 1/4 W 5% (jaune, violet, rouge, or).
R2 01 Résistance 12 ohms 1/4 W 5% (marron, rouge, noir, or).
A1 01 Réseau de résistances 4,7 Kohms 1/4 W 5% (marqué 472G).
A2 01 Réseau de résistances 1 Kohms 1/4 W 5% (marqué 102G). K-MR-MSIR
VR1 01 Résistance ajustable 100 Kohms, horizontal.
L1aL3 03 LED 3 mm jaune, boitier jaune translucide.
C1acCs3 03 Condensateur polyester 100 nF, boitier parallélépipédique.
IR1aIR3 03 LED 3 mm infrarouge, boitier cristal (Réf. fabriquant EL-7L).
Q1aQ3 03 Phototransistor 3 mm infrarouge, boitier cristal (sachet marqué ST-7L).
CI-MR-MSIR | 01 Circuit imprimé, double face 31 x 56 x 1,6 mm
REPERES | NOMBRE | DESIGNATION REF. A4
PROJET PARTIE
Echelle : g@ A4 Détecteur
4 AutuPrug de marquage au sol
m Classe TITRE DU DOCUMENT
Nom Date Nomenclature
v
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Montage du Détecteur de marquage au sol 1/3

Emplacement des composants

Repérer les emplacements des composants par rapport a la nomenclature.

MO 02 3T D0 d Adhdid

O _ o000 o0
—h g = + 2+
- =] E D =]
N o = E =) Q o o
= E = ¢ e o o
w et (=l = T -
= - — oo o o
- - | ™
[ o (=l =T = ]
— o w R R o o
a g | 2000 e o o
i 2 2z 9 co o o
- = o
w - | o — ;O
= =+
3 ool |2 a5 ©o
= [ = 2= co © 0O
= O J_ i= o
A = ) oo
= + 0+
= o [sJe]
z =000 5o
+ i “
421[0 6 6 6 6] < o ©
[} 14
') L=
o =
Lr
Circuit imprimé c6té sérigraphie Circuit imprimé c6té pistes

N’enlevez pas les 3 phototransistors infrarouges Q1

|mp|antation des composants 4 Q3 de leur sachet (marqué ST-7L) avant I'opération

B3 du montage du module (risque de mélange
avec les LED infrarouges EL-71 dont le boitier est

A - Implantation coté sérigraphie identique).

Le lieu d'implantation des composants est repéré sur le circuit
imprimé par des marquages blancs.

Opération A1
Souder les deux résistances (R1) et (R2) sur leur emplacement.

Opération A2
Souder le support de circuit intégré 14 pattes (SUP) en faisant coincider son “encoche” de repérage
avec le marquage figurant sur le circuit imprimé.

Opération A3
Souder la résistance ajustable 100 Kohms VR1 sur son emplacement.

Opération A4
Souder les 3 LED jaunes L1 a L3 a leur emplacement, en s’assurant que la patte longue de chaque LED
est implantée sur le repére + du circuit imprimé.

Opération A5 _
Souder les réseaux de résistances (A1) et (A2) a leur emplacement.
Assurez vous que le point marqué sur leur boitier coincide avec le point de repérage
figurant sur le circuit imprimé.
Points de repérage des

réseaux de résistances
indiqués sur leurs boitiers.

A2 réseau marqué 102G A1 réseau marqué 472G

Points de repérage
sur le circuit imprimé.
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Montage du Détecteur de marquage au sol 2/3

Opération A6 Circuit imprimé coté sérigraphie
Souder le cable FIL-5C a son emplacement. /

PICAXE LINE
+

/ =
& =1
‘—+ - - O
PGD [o [ ATR (725 |G TK(T026] | o[
Pl e L A s s |-s
o vwss o |5 L =
VDD o| 12| PIC1 (16FE76 ou 519) g
= MCR|o VR (100K) § %

ADJUST

Opération A7
Insérer le microcontréleur dans son support IC1 en vous assurant que son encoche de repérage coincide
avec celle de son support.

Encoche de repérage

B - Implantation coté pistes

Point délicat : pour favoriser une bonne détection de marquage au sol il est important que les composants C1 a C3,
IR1 a IR3 et Q1 a Q3 soient perpendiculaires et correctement alignés sur le circuit imprimé.
Leurs boitiers doivent étre en contact avec le circuit imprimé.

Astuce de cablage : pour faciliter 'opération de cablage de chacun de ces composants,
on peut procéder en deux étapes.

Etape 1 : positionner le composant dans son emplacement en le maintenant a ras du circuit imprimé, souder
une seule de ses pattes. Au besoin, chauffer de nouveau la brasure tout en appuyant sur le composant
afin qu'il soit parfaitement en contact avec le circuit imprimé.
Répéter cette opération pour les 2 autres composants situés sur la méme ligne.

Etape 2 : ajuster I'alignement des composants d’'une méme ligne qui sont chacun soudés partiellement par un point
en profitant de la flexibilité de la patte soudée.
Lorsque I'alignement est correct souder la 2éme patte de ces composants.

Opération B1
Souder chacun des trois condensateurs C1 a C3 a leur emplacement. Leur boitier agit comme un écran qui isole
chaque LED infrarouge du phototransistor infrarouge associé afin de ne détecter que la lumiére qui se réfléchit
sur le sol.

Opération B2
Souder les 3 LED infrarouges IR1 a IR3 a leur emplacement en s’assurant que la patte longue de chaque LED
est implantée sur le repére + du circuit imprimé.
Assurez-vous que les LED sont implantées a plat et perpendiculairement au circuit imprimé.

Opération B3
Souder les 3 phototransistors infrarouges Q1 a Q3 (sachet marqué ST-7L) a leur emplacement en s’assurant que la
patte longue de chaque LED est implantée sur le repére + du circuit imprimé.
Assurez-vous que les phototransistors sont implantés a plat et perpendiculairement au circuit imprimé.
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Montage du Détecteur de marquage au sol 3/3

Réglage du Détecteur de marquage au sol

Connecter le module sur les entrées C.0, C.1 et C.2 de I'interface AutoProgX2.

5
5

4
4

3
3

|
.

ENTREES NUMERIQUES

2
SORTIES NUMERIQUES

1
1

Ci

—

0

0 1 2 3
ENTREES ANALOGIQUES

Réglage de la sensibilité :

La sensibilité de détection des 3 Phototransistors du module est réglable a I'aide de I'ajustable VR1.
Les 3 LED témoins jaunes L1 a L3 situées sur le module SL permettent de visualiser si les phototransistors détectent
la présence d’un tracé foncé.

Test visuel par LED témoin :
- Mettre sous tension l'interface AutoProgXx2 ;

- Placer le module détecteur sur une surface claire (blanche), sur laquelle on a préalablement tracé une ligne noire
d’environ 15 mm de large.
Le positionner de telle sorte que les 3 phototransistors et les 3 LED infrarouges soient au dessus de la surface claire ;

- Tourner I'ajustable VR1 jusqu’a temps que les 3 LED témoins jaunes L1 a L3 soient éteintes (lorsque les LED
témoins sont éteintes, cela signifie que les phototransistors regoivent la lumiére infra rouge émise par les LED IR1
alR3);

- Déplacer le module détecteur afin que chacun des 3 capteurs croise le chemin de la ligne noire : la LED témoin jaune
correspondante doit s’allumer.

LED centrale allumée :
une zone sombre est détectée
par le phototransistor central.

Manceuvrer la carte a la main

et vérifier que les LED témoins
s’allument au passage au dessus
de la ligne noire.

Note : la sensibilité de détection dépend en partie de I’environnement lumineux ambiant (lumiére parasite qui se réfléchit au sol).

Un réglage qui fonctionne correctement dans un environnement lumineux donné n’est pas forcément correct dans un autre lieu.

Si la carte est embarquée sur un robot qui se déplace, les vibrations dues a ses variations de vitesse, a ses changements de direction
ou au relief de la piste font que sa partie avant peut se soulever de quelques millimétres.

Il convient de tenir compte de ces facteurs pour effectuer un réglage suffisamment tolérant a I’aide de I’ajustable VR1.
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Implantation des composants

WWW.A4.FR CI-AP-EIR
BR
O ° ° O oo0o0
o CF
‘/’? \ 2
\° 01 = | [[0,0

&

TooE | ©H

ooo—}

26127

o]

MODE

T8 IC

[o 000
(s f/sv (

Echelle : 1

Composant polarisé, respecter
son sens d’implantation.
Risque de détérioration irrémédiable
en cas d’implantation a I’envers.

CI-AP-EIR

E 03 Embase jack stéréo & 2,5 mm pour Cl. EMB-JACK-D2M5A-STE
SL 01 Module PICAXE de détection de ligne (axe 121). K-MR-MSIR
CI-AP-EIR | 01 Circuit imprimé 30 x 54 x 1,6 mm. CI-AP-EIR
REPERES | NOMBRE | DESIGNATION REF. A4
PROJET PARTIE
Echelle : g@ A4 A Module Détecteur
4
utuPrug de marquage au sol

m Classe TITRE DU DOCUMENT

Nom Date Nomenclature et implantation

des composants

v
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Nomenclature du kit réf. K-AP-MSL-KIT

Le module détecteur de marquage au sol est commercialisé en 2 versions :
- prét a 'emploi, composants soudés ;
- en kit, composants a implanter et braser.

Le kit comprend toutes les piéces et composants électroniques permettant de monter le module
détecteur de marquage au sol.

DESIGNATION QUANTITE REPERES DESSIN
Circuit imprimé 30 x 54 x 1,6 mm. 01 CI-AP-EIR o 5. - 5
RS

o) 6 00000
Embase jack stéréo @ 2,5 mm pour CI. 01 E
3 capteurs infrarouges, réglage de la sensibilité de détection, 01 SL
3 LED témoins pour visualiser I'état de chaque capteur.
Sensibilité de détection env. 3 a 30 mm, CI 1,6 x 31 x 56 mm.

e e Schéma électronique
Gnd(f) p—u
Vee (2,3)
Signal (4) A__Sinal 4
SL
1| V+
Gnd (1) s O
Vee (2,3)
Signal (4) 3 IR2 o
4 IR1
—;l_GND O
= ¢ Gng
Gnd (1) AXE121
Vee (2,3) —
Signal (4) =

Test du module Détecteur de marquage au sol

Ce programme permet de vérifier que les 3 capteurs qui équipent ce module envoient les informations de détection a
l'interface AutoProgX2.

Charger Configuration
Phase le programme nommé de test du module Résultats attendus
1 TEST-MSL.xml C.0,C1etC.2 Passer le capteur de ligne sur une ligne noire sur fond blanc,

I'allumage des diodes du capteur doit correspondre a I'allumage des diodes
de sortie B.0, B.1 et B.2.

Cas de pannes

Symptoéme

Cause possible

Comportement incohérent
avec le programme chargé.

Erreur d'implantation
des composants.

Vérifier que chaque composant a la bonne valeur, qu'il est implanté dans le bon
sens et au bon endroit. On prendra garde en particulier au sens d’implantation, a la
valeur des réseaux de résistances A1 et A2 et a leur sens d’implantation.

Vérifier les connexions de la nappe.

Mauvais réglage
de la sensibilité

Cf. procédure de réglage de la sensibilité ci-dessus.
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Applications du module Détecteur de marquage au sol

Les programmes suivants illustrent I'utilisation du module de détection de marquage lorsque celui-ci est monté sur
un robot a 2 roues équipé de 2 moteurs. L'utilisation de ces programmes avec le systéme AutoProg suppose que I'on
dispose du module de pilotage de 2 moteurs K-AP-MMOT.

Matériel nécessaire
1 module Détecteur de marquage au sol, 1 module de Pilotage 2 moteurs, 7 cordons de liaison.

Connexion du module
Connecter le module détecteur de mouvement sur C.0, C.1, C.2 et le module pilotage de 2 moteurs sur B.4, B.5, B.6 et
B7.

1|
=l
Sre—
o

:

4

©

MOTA

5

4

ENTREES NUMERIQUES
4

3

2
SORTIES NUMERIQUES

MOTB

@m
]

© coo ooo

y : - {
o

o (@)

0 | 2 3
ENTREES ANALOGIQUES

g 1EN
e}

|

NOTE : afin d’assurer un sens de rotation cohérent des moteurs avec les commandes de déplacements, il faut
éventuellement intervertir les fils de connexion au niveau des borniers a vis.

Programme : 08-MSL1
Objectif : arréter la progression d’'un robot dés la détection d’une ligne.
Description : les moteurs sont arrétés si I'un des 3 capteurs détecte une ligne.

sous-fonction
o7 Y oesactee )
| sorte (10 =)
| sotie (580 E=ETT

| répéter indéfiniment
[ siTentrée est

! fare | silenirée (D est CEERLEEED

faire [ silentrée est
faire Epmkr sous-fonction Avancer

=ur END

IR_Gauche ? sous-fonction

Oui sinon Eppeler sous-fonction arret

sinon Eppeler sous-fonction arret

sinon Eppeler sous-fonction arret

Avancer
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Applications du module Détecteur de marquage au sol

Programme : 08-MSL2

Objectif : éviter une ligne.

Description : faire reculer un robot dés la détection d’une ligne puis effectuer un changement de direction avant de
reprendre I'avance.

Attendre 1s
tourner a
gauche

Attendre 0,55

Avancer

début
répéter indéfiniment
faire | silentrée est
faire Lippeb[ sous-fonction apres_delection SR E R CUY apres_detection
appeler sous-fonction reculer

( sifentrée est

. attendre pendant E::l ms
faire Eppeler sous-fonction apres_detection

) appeler sous-fonction tourner a gauche
sinon | silentrée est ST m' -
faire Eppeler sous-fonction apres_detection -

sinon Eppeler sous-fonction Avancer

sous-fonction (2= sous-fonction sous-fonction
sortie sortie sortie
sortie CXED

sortie sortie EYT B 5 - | activée -
ortie CERD
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Applications du module Détecteur de marquage au sol

Programme : 08-MSL3
Objectif : suivre une ligne.
Description : Le robot avance en ligne droite si le capteur central est sur la ligne.
Le robot tourne a droite si le capteur droit détecte la ligne.
Le robot tourne a gauche si le capteur gauche détecte la ligne.

tourner a
gauche

Avancer

début
répéter indéfiniment
faire | silentrée est

faire uppeler sous-fonction Awvancer

sinon | silentrée [GED est BRI

faire uppeler sous-fonction tfourner a gauche

sinon | si rentrée (R est BT

faire Lappeler sous-fonction tourner a droite

sinon L?ppeler sous-fonction tourner a droite

sous-fonction
' sortie
' sortie XD
' sortie

—

sous-fonction
| sortie &S
| sortie CXED

| sortie IR EEED

—

sous-fonction
| sortie
| sortie CIED
' sortie
082 Nacivee ]
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Applications du module Détecteur de marquage au sol

Programme : 08-MSL4

Objectif : évoluer sur une piste délimitée par deux lignes.

Description : Le robot avance en ligne droite si aucun capteur ne détecte une ligne.
Le robot tourne a droite si le capteur gauche détecte une ligne.
Le robot tourne a gauche si le capteur droit détecte une ligne.

e programme permet de faire
des courses de robots.

X,

sur END

IR_iGauche ?

IR_Drait 7

Oui

Awvancer

r
tourner a tourner a
gauche draoite

| répéter indéfiniment sous-fonction
faire | silentrée (GXIED est ENT=Rd | r_:_ort_ie_:_ Lactivée - |

faire Eppekar sous-fonction tourner a droite

sinon | si lentrée (GG
faire uppeler sous-fonction tourner a gauche

sinon uppeler sous-fonction Avancer s?l{%fenctlon _ L uc
: | sortie désactivee -

sous-fonction
| sortie

'B.6 - || désactivée - |

activée -
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Applications du module Détecteur de marquage au sol

Programme : 08-MSL5

Objectif : rester dans une zone délimitée par une ligne.

Description : Le robot avance en ligne droite si aucun capteur ne détecte une ligne.
Le robot recule puis effectue une rotation a droite si le capteur gauche détecte une ligne.
Le robot recule puis effectue une rotation a gauche si le capteur droit détecte une ligne.

Cas particulier :

Le robot se dirige vers

un angle en suivant une
trajectoire médiane a cet
angle.

Les 2 capteurs peuvent
étre activés pratiquement
simultanément.

Le programme qui est
exécuté de maniére
séquentielle (une instruction
apres l'autre) prendra en
compte I'état du premier
capteur activé et exécutera
la manceuvre d’évitement
correspondante.

Mo

Avancer Reculer

Attendre 0,25

tourner 3
gauche

Reculer

Attendre 0,2s
tourner a
draite

Attendre 0,5s X

répéter indéfiniment sous-fonction

faire | si lentrée (G0ED cst EEREED
faire | appeler sous-fonction reculer
attendre pendant m: ms

appeler sous-fonction tourner a droite

8.7 - | activee - |
186 - || désactivée -]

attendre pendant  (E1) | ms SR Wl reculer |

[ sifentrée est

faire | appeler sous-fonction reculer
attendre pendant m' ms
appeler sous-fonction tourner a gauche

Et“lendre pendant E"jm ms

sinon Eppeler sous-fonction Avancer

CZE,’WWW,MJ, AutoProg - Chap 2 - Capteurs pour entrées numériques
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7 8.7 - ) désactivee -}
ST 6.6 - N activee -

| sortie CEED
_sortie

sous-fonction
| sortie
| sortie XKD

.Ri.-

sous-fonction
'
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Applications du module Détecteur de marquage au sol

Suivre une ligne avec des virages serrés

Traitement du cas particulier d’une épingle a cheveux a droite :

La maniére classique de traiter le suivi d’'une ligne qui tourne a droite consiste a aller tout droit lorsque le capteur
central est actif et de tourner a droite dés que le capteur droit devient actif afin de repositionner le capteur central sur
la ligne.

Dans le cas particulier d’'une épingle a cheveux, ce type de programmation fait qu’il arrive un moment ou aucun
capteur ne détecte la ligne ou bien que pendant le virage a droite le capteur gauche détecte la ligne.

Le robot risque alors de quitter définitivement la ligne a suivre.

Le capteur gauche détecte la ligne pendant un virage a droite. Aucun capteur actif, que doit faire le robot ?
Si le robot tourne a gauche afin de raccrocher la ligne,

plus aucun capteur ne la détecte et il risque de la quitter
définitivement.

Pour réagir a cette situation particuliére, on peut par exemple continuer a tourner a droite jusqu’a ce que le capteur
central détecte de nouveau la liane.

On peut anticiper cette situation particuliere en partant du principe que s'il y a un virage brusque a droite, le capteur
droit est activé alors méme que le capteur central détecte encore la ligne.

»l

Détection d’un virage en épingle Le robot avance jusqu’a ce qu’aucun capteur
a cheveux a droite. ne détecte la ligne.

Le robot tourne jusqu’a temps que le capteur
central détecte de nouveau la ligne.
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Applications du module Détecteur de marquage au sol

Programme : 08-MSL6

Objectif : évoluer sur ligne en épingle cheveux.
Description : si le robot décroche de la ligne (aucun capteur actif), le robot tourne dans le sens qui correspond au
dernier traitement effectué pour gérer le virage. La mémorisation s’effectue a l'aide des variables locales A et B.

sur END

IR_Gauche 7

IR_Droit 7

tourner a
droite

+ tourner a
gauche
R
, tourner a -
droite
b

Oui
Man
1. b
Avancer
L k.

tourner a
gauche

répéter indéfiniment
faire | silentrée est

sous-fonction
sortie

faire uppebr sous-fonction detection gauche e 5.6 - |

sinon | silentrée est

faire | appeler sous-fonction detection droite

sortc CEED
ot EX5D

| S
sinon | si fentrée (ERIED est EERED sous-fonction (EET=D |
faire Eppeler sous-fonction Avancer I sortle
' sortie (53
N RCI R vara - 1= - 1) sortie (EEED

i
aire :ppeler

sous-fonction tourner a droite \fﬂﬂ'e (B4 -

O o J(-- 8]

i
. aire :ppeler

sous-fonction tourner a gauche

sous-fonction
sortie désactivée - |

| soriie CXE0

| sorlie activee - |
sorte

sous-fonction
sortie

7B 5 W activee - |
(L-1B4 || desacivee |

sous-fonction sous-fonction

répéter uppebr sous-fonction tourner & gauche

jusqu'a ce que l'entrée est
appeler sous-fonction Avancer

e (CENa @ |

10 Cl varB ~ E .
L L

aﬂwww,a4.f, AutoProg - Chap 2 - Capteurs pour entrées numériques 2.8.14
T

répéter Eppeler sous-fonction detection droite
jusqu'a ce que l'entrée est
appeler sous-fonction Avancer

= varA - RN 1]

varB - [ m.
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Présentation du module Télécommande infrarouge PICAXE

Téléecommande infrarouge

La téléecommande PICAXE émet un signal infrarouge qui véhicule un code
propre a chaque touche appuyée (voir tableau de correspondance touche / code
émis page 2.9.3).

Ce code est regu par le module récepteur infrarouge réf. K-AP-MRIR ; celui-ci
est connecté sur une entrée numérique de l'interface AutoProgX2.

Une instruction spécifique “irin x, bO” permet de récupérer le code émis par

la télécommande.

Cette télécommande est programmable, afin d’assurer la compatibilité avec le
systeme PICAXE, il est nécessaire de la mettre en service selon la procédure
page 2.9.2.

Elle fonctionne avec 2 piles R03 / AAA (non fournies).
Dimensions 20 x 40 x 160 (mm).

Réf. RAX-TVRO010

Fonctionne avec le module récepteur infrarouge
réf. K-AP-MRIR. Voir page 2.11.1.
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Mise en service du module Télécommande infrarouge PICAXE

Mise en service
Insérer 2 piles AAA dans le logement au dos de la télécommande.

Avant utilisation, la télécommande doit étre programmée avec le code de transmission “Sony” afin de la rendre
compatible avec le systeme PICAXE.

Cette programmation se fait en suivant chronologiquement les cinq étapes décrites ci dessous :

o]0

Appuyer simultanément sur “S” et sur “B”.
La DEL située en haut a gauche doit s’allumer.

Appuyer sur “0”.
La DEL doit clignoter.

N

Appuyer sur le bouton rouge
de mise en service
en haut a gauche.

Appuyer sur “3”. ,
La DEL doit s’éteindre.
Appuyer sur “1”. E

La DEL doit clignoter.

o

Note : les boutons A, C, D, E, F et G permettent de configurer d’autres modes de fonctionnement.

Il est recommandé de systématiquement appuyer sur B avant d’utiliser la télécommande.

Si vous appuyez par erreur sur ces touches, en particulier les touches F et G qui sont proches des fleches,
il faut revenir au mode de fonctionnement compatible PICAXE en appuyant sur la touche “B”.

CZE,'WWW,MJ, AutoProg - Chap 2 - Capteurs pour entrées numériques 292 Programmation avec Picaxe Editor - 2017
.m



Mise en service du module Télécommande infrarouge PICAXE

Code émis
Valeurs émises pour les commandes “infrain” et “irin”.

Lorsque I'on appuie sur une touche,
la LED en haut a gauche clignote
et le code correspondant

est émis par la télécommande.

Touche Code Touche Code Touche Code
0 o 21 O B
] 16 54
2 17 37
£ s i 20
E] 4 B 98
E] 5 18 E 11
Gl s
7
OB
O

Test du module Télécommande infrarouge

Les tests de la télécommande nécessitent de disposer du module récepteur infrarouge réf K-AP-MRIR.
Utiliser pour ces tests les programmes du module récepteur IR utilisant la télécommande infrarouge PICAXE.
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Présentation du module Télécommande infrarouge 1 bouton

Téléecommande 1 bouton
balise émettrice infrarouge

Ce module émetteur infrarouge est compatible avec le module récepteur
infrarouge réf. K-AP-MRIR.

Il permet 2 modes de fonctionnement configurables a I'aide du cavalier repéré
par l'inscription “MODE” (B ou T) indiquée sur la carte du module.

Un deuxiéme cavalier repéré avec l'inscription “CODE” (126 ou 127) permet de
sélectionner 2 options de fonctionnement selon le mode choisi.

Le bouton-poussoir qui équipe ce module permet selon le mode sélectionné
d’émettre ou non le signal infrarouge.

L’angle d’émission du faisceau infrarouge est de 20°. Il peut étre détecté par le
module récepteur jusqu’a une distance de environ 1 m.

Ce module est autonome en énergie, il est livré avec un boitier d’alimentation
pour 3 piles AAA (non fournies) et un commutateur M/A.
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Présentation du module Télécommande 1 bouton / balise émettrice infrarouge

Fonctionnement en mode barriére infrarouge (mode “B”) :

Ce mode de fonctionnement a pour but d’émettre un signal destiné au module de réception infrarouge K-AP-MRIR.
Ce dernier fonctionne en mode tout ou rien en fonction du signal regu ou non en provenance du module émetteur :

- si le module récepteur regoit le signal, il agit comme un contact ouvert ;

- s'il ne regoit pas le signal, il agit comme un contact fermé.

Le module récepteur infrarouge étant connecté a une entrée de I'interface AutoProgX2, on pourra facilement détecter
la présence ou I'absence du faisceau émis par I'émetteur et ainsi constituer une barriére immatérielle (barriere
infrarouge).

L’entrée sur laquelle est connecté le récepteur sera considérée comme active (niveau logique haut) si le signal
infrarouge n’est pas regu et inactive (niveau logique bas) si le signal infrarouge est regu.

Module télécommande 1 bouton
K-AP-MTIR

Module récepteur infrarouge
K-AP-MRIR

RobotMobile

Signal infrarouge

Dans cet exemple, la télécommande est utilisée en mode “balise infrarouge”, elle est positionnée a I'entrée d’un
passage interdit au RobotMobile (zone dangereuse, escalier, etc.)

La télécommande émet le signal infrarouge, le RobotMobile qui est équipé d’un récepteur infrarouge (K-AP-MRIR)
va recevoir ce signal s’il s'approche de la zone interdite et ainsi pouvoir agir en fonction de sa programmation
(s’arréter, reculer, tourner, etc.)

Lorsque le mode B est sélectionné, le signal est émis par la LED L1.

Options de fonctionnement barriére infrarouge :
Le cavalier repéré “CODE” permet de choisir le mode de fonctionnement de 'émetteur infrarouge.

Position “127” du cavalier CODE :

Lorsque le cavalier est sur la position repérée “127”, le signal infrarouge est émis en permanence des lors que le
bouton-poussoir “B” est appuyé (état haut). La LED témoin d’activité LO est allumée.

Si le bouton n’est pas appuyé (état bas), le signal n’est pas émis. La LED témoin d’activité LO est éteinte.

Position “126” du cavalier CODE :

Lorsque le cavalier est sur la position repérée “126”, le signal infrarouge est émis en permanence tant que le bouton-
poussoir “B” n’est pas appuyé (état bas). La LED témoin d’activité LO est allumée.

Si le bouton est appuyé (état haut), le signal n’est pas émis. La LED témoin d’activité LO est éteinte.
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Présentation du module Télécommande 1 bouton / balise émettrice infrarouge

Fonctionnement en mode télécommande infrarouge (mode “T”) :
Ce mode de fonctionnement a pour but d’émettre a I'appui sur le bouton-poussoir “B” un signal codé destiné au module

de réception infrarouge K-AP-MRIR. Linstruction “irin” permettra de déterminer le code recu par le récepteur.
Lorsque le mode T est sélectionné, le signal est émis par la LED L3.

Position “127” du cavalier CODE :
Le code émis a I'appui du bouton est égal a 127. La LED témoin d’activité LO clignote rapidement.

Position “126” du cavalier CODE :
Le code émis a I'appui du bouton est égal a 126. La LED témoin d’activité LO clignote rapidement.

Récapitulatif des modes de fonctionnement du module K-AP-MTIR :

Position du cavalier | Position du cavalier Etat du bouton Mode de fonctionnement
MODE CODE du module télécommande

B 126 Bouton non appuyé La LED L1 émet un signal infrarouge.
Le module récepteur K-AP-MRIR réagit en mode tout
ou rien comme un contact fermé.

B 126 Bouton appuyé La LED L1 n’émet pas de signal infrarouge.
Le module récepteur K-AP-MRIR réagit en mode tout
ou rien comme un contact ouvert.

B 127 Bouton non appuyé La LED L1 n’émet pas de signal infrarouge.
Le module récepteur K-AP-MRIR réagit en mode tout
ou rien comme un contact ouvert.

MODE
BARRIERE INFRAROUGE

B 127 Bouton appuyé La LED L1 émet un signal infrarouge.
Le module récepteur K-AP-MRIR réagit en mode tout
ou rien comme un contact fermé.

126 Bouton non appuyé La LED L3 n’émet aucun code.

T 126 Bouton appuyé La LED L3 émet le code 126 a destination du module
récepteur infrarouge.
Celui-ci peut alors réagir au code regu.

T 127 Bouton non appuyé La LED L3 n’émet aucun code.

127 Bouton appuyé La LED L3 émet le code 127 a destination du module
récepteur infrarouge.
Celui-ci peut alors réagir au code regu.

MODE
TELECOMMANDE INFRAROUGE
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PROJET PARTIE
&’Echelle: g@ A4 AutuPrug Module Télécommande

Secunoionr] 1 bouton
Classe TITRE DU DOCUMENT
Nom Date Perspective

v
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Implantation des composants

Composant polarisé, respecter son sens

d’imp

Echelle : 1

lantation.

Risque de détérioration irrémédiable
en cas d’implantation a I’envers.

E2 01 Plaque entretoise PVC.
E1 04 Entretoise nylon @ 6 h =4 mm. SK-005-3155-BLANC
VIS 04 Vis TC 2,9 x 9,5 mm. VT-TC-3X9-100
SUP-PILE | 01 Boitier de piles. SUP-PIL-3AAA-FC
CODE 01 Barrette 3 picots a souder + cavalier double. CO-PCB-M3P+CO-CAVA
MODE 01 Barrette 3 picots a souder + cavalier double. CO-PCB-M3P+CO-CAVA
BR 01 Bornier double a vis pour Cl, 5A. BOR-2-Cl
IC 01 Microcontréleur PICAXE 08M IC-RE08M
SUP 01 Support IC 8 points. SUP-IC-8
B 01 Bouton-poussoir BP-DTS
L1,L3 02 LED infrarouge @ 5 mm. DEL-5IR-20D
LO 01 LED rouge @ 3 mm diffusante. DEL-3-R-DIFF
R2, R3 02 Résistor 220 ohms 1/4 W 5% (rouge-rouge-marron-or). RES-220E
R1 01 Résistor 10 Kohms 1/4 W 5% (marron-noir-orange-or). RES-10K
CI-AP-EIR | 01 Circuit imprimé, 30 x 54 x 1,6 mm. CI-AP-EIR
REPERES | NOMBRE | DESIGNATION REF. A4
PROJET PARTIE
Echelle : g@ A4 Module Télécommande
4 AutoProg A
m Classe TITRE DU DOCUMENT
Nom Date Nomenclature
v et Implantation des composants
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Nomenclature du kit réf. K-AP-MTIR-KIT

Le module télécommande 1 bouton est commercialisé en 2 versions.

- prét a I'emploi, composants soudés ;

- en kit, composants a implanter et braser.

Le kit comprend toutes les pieces et composants électroniques permettant de monter le module

télécommande 1 bouton.

DESIGNATION QUANTITE REPERES DESSIN
Circuit imprimé 30 x 54 x 1,6 mm. 01 CI-AP-EIR o o8 . o
PO
o o 0::00
Embase jack stéréo & 2,5 mm pour Cl. 01 E —
0
Résistor 10 Kohms 1/4 W 5% (marron-noir-orange-or). 01 R1 %
Résistor 220 ohms 1/4 W 5% (rouge-rouge-marron-or). 02 R2, R3 %
LED infrarouge @ 5 mm. 02 L1, L3 %
LED rouge @ 3 mm diffusante. 01 LO %
Bouton-poussoir de circuit imprimé. 01 B %
Support de circuit intégré 8 pattes. 01 SUP =2,
g
Circuit intégré PICAXE 08M - 8 pattes. 01 IC W
Bornier double a vis pour Cl, 5A. 01 BA
Barrette 3 picots a souder + cavalier double. 02 CODE
MODE @
Boitier pour 3 piles AAA avec interupteur Marche/Arrét. 01 SUP-PILE
Plaque entretoise PVC. 01 E2
Entretoise nylon @ 6 h =4 mm. 04 E1 ®
Vis TC 2,9 x 9,5 mm. 04 VIS é b)
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Vee

Alim 0V

Alim +4,5V

VCC

—

V+

} Serial In
- ;ND

3] ADC4/Out4/In4

CODE

4 Infrain/In3

EN

Qut0/Serial Out/Infraout

PICAXE 08M

In2/0ut2/ADC2/pwm2/tune

o
lonp
LED
infrarouge
Vi
INFRAOUT £ 2N
VeC  MODE
3
In1/0utt/ADC1 s > ,JzBIR
172TIR
MODE l
:lQND
Temoin
d'emission
PWM

Test du module Télécommande 1 bouton / balise émettrice infrarouge

Schéma électronique

Les tests de la télécommande nécessitent de disposer du module récepteur infrarouge réf. K-AP-MRIR.

Utiliser pour ces tests les programmes du module récepteur IR utilisant la télécommande infrarouge PICAXE.
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Présentation du module Récepteur infrarouge

Récepteur infrarouge

Module équipé d’'un capteur infrarouge qui fournit une information qui correspond au code
émis par une télécommande PICAXE fonctionnant selon le standard Sony.

Il peut aussi étre utilisé avec le module balise émettrice infrarouge ou le module émetteur
pour barriere infrarouge.

Son angle de détection est de 90°, sa sensibilité s'étend jusqu’a 10 m.

Il se connecte sur une entrée numérique de l'interface AutoProgX2.

Ce module est prévu pour fonctionner avec I'un des modules émetteurs suivants :
Fonctionnement avec la télécommande PICAXE :

La téléecommande PICAXE permet d’envoyer un code qui correspond a la touche qui est
appuyée.

Linstruction spécifique “irin” permet de stocker la valeur du code émis par la
télécommande dans une variable.

A chaque touche de la télécommande correspond un code qui peut étre exploité pour
déclencher un processus.

Voir la table de correspondance des codes et des touches dans le chapitre
Télécommande infrarouge.

Fonctionnement avec le module télécommande 1 bouton ou balise émettrice
infrarouge :

Le module émetteur permet deux modes de fonctionnement :
- en télécommande simple a 1 bouton ;
- en balise émettrice autonome pour réaliser une barriere immatérielle.

Le mode télécommande de I'émetteur permet un fonctionnement sur le méme principe
qu’avec la télécommande PICAXE (les codes émis sont simplement limités au nombre de
2).

Le mode balise émettrice de I'émetteur permet de faire réagir le module récepteur
infrarouge de maniére binaire : rayonnement infrarouge détecté

ou non. Il se comporte alors comme un contact ouvert ou fermé selon que le rayonnement
infrarouge de la balise est détecté ou non.

Réf. K-AP-MRIR
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des

Implantation

composants

Echelle : 1

Veillez a respecter la polarité du condensateur C
(repére + sur le circuit imprimé).

v

E 01 Embase jack stéréo & 2,5 mm pour Cl. EMB-JACK-D2M5A-STE
C 01 Condensateur chimique 4,7 MF. CHR-4M7
R6 01 Résistor 330 ohms 1/4 W 5% (orange-orange-marron-or). RES-330E
RS 01 Résistor 4,7 Kohms 1/4 W 5% (jaune-violet-rouge-or). RES-4K7
IR 01 Capteur pour télécommande infrarouge PICAXE. IC-RIR-TSOP-1830
CI-AP-BPL | 01 Circuit imprimé, 30 x 54 x 1,6 mm. CI-AP-BPL
REPERES | NOMBRE | DESIGNATION REF. A4
PROJET PARTIE
Echelle : g—@ A4 Module
4 AutuPrug Récepteur IR
m Classe TITRE DU DOCUMENT
Nom Date Nomenclature et implantation
des composants

AutoProg - chap 2 - Capteurs pour entrées numériques
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Nomenclature du kit réf. K-AP-MRIR-KIT

Le module récepteur infrarouge est commercialisé en 2 versions.
- prét a 'emploi, composants soudés ;
- en kit, composants a implanter et braser.

Le kit comprend toutes les piéces et composants électroniques permettant de monter le module

récepteur infrarouge.

DESIGNATION QUANTITE REPERES DESSIN
Circuit imprimé 30 x 54 x 1,6 mm. 01 CI-AP-BPL o° P
: ° 00 :
0", 6 00000
Embase jack stéréo & 2,5 mm pour CI. 01 E 7
P
Résistor 4,7 Kohms 1/4 W 5% (jaune-violet-rouge-or). 01 R5 %
Résistor 330 ohms 1/4 W 5% (orange-orange-marron-or). 01 R6 %
Condensateur chimique 4,7 MF. 01 (o3 %
Capteur pour télécommande infrarouge PICAXE, angle de détection 90°, 01 IR
sensible jusqu’a 10 metres.

Gnd (1

Vee (2,3

Signal (4

ES
)
) Vee 2
) / \_Signal 4

_vee. _vee_
[ - -
Voo 3 % 3
& e
o o~ R
1
2
3
~|C
| pe— |
-~ [4.TMF
- |6 —|GND - |GND

TSOP1830

)

Test du module Récepteur infrarouge

Schéma électronique

et laisser le cable

de programmation connecté.

appuyée sur la télécommande TVR010.

Charger Configuration
Phase le programme nommé de test du module Résultats attendus
1 TEST-MRIR.xml c.0 La fenétre de débogage affiche la variable A et indique la valeur de la touche

Débogage (COM4)

=

A

Tt mBz @
2]

- n oMo ZEIrrR

=1n=AN=IN=-TN=1l=Nl=A =R =]

bl

[=IN=RN=IN=NN=1R=A =R =Rl =R =]

Cetécran de débogage
affiche les valeurs vivantes
des vanables prowenant du

microcontrdleur PICAXE.

Pour tensmettre ces valeurs
vous dewvez inclure |
commande Debug dans
votre diagramme et relier |l
cible de progmmmation 3 =

cane PICAXE.

AutoProg - Chap 2 - Capteurs pour entrées numériques

Programmation avec Picaxe Editor - 2017

QE:’ www.a4.fr
| ricivoci]



Applications du module Récepteur infrarouge 1/5

Matériel nécessaire
1 module Récepteur infrarouge, 1 cordon de liaison et 1 télécommande PICAXE TVR010 configurée.

Connexion du module
Connecter le module récepteur infrarouge sur C.0.

5
5

4
4

3
3

2

2
SORTIES NUMERIQUES

»
w
=
o
[
w
=
=)
z
»
w
w
x
E
z
w

1
i

0

o

0 1 2 3
ENTREES ANALOGIQUES

Programme : 09-MRIR1

Objectif : Activer une sortie lors de I'appui de la touche 8 de la télécommande.
Désactiver lors de 'appui de n'importe quelle autre touche.

Description : le test de la variable permet d’activer la sortie B.2.

Désactiver 2

début
répéter indéfiniment

faire | Iifégaﬁﬁamuge et stocker dans
télécommande infrarouge (+1)
@ Temps écoulé

s e /em 0
faire | sortie (XD

sinon L_fome B2 vldésacth.-ée ]
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Applications du module Récepteur infrarouge 2/5

Programme : 09-MRIR2

Objectif : Activer une sortie lors de I'appui de la touche 8 de la télécommande.
Désactiver lors de I'appui de la touche 2.

Description : le test de la variable permet d’activer et de désactiver la sortie B.2.

VE-FIRLSE

Debut

Entrée IR-=A

Désactiver 2

répéter indéfiniment

faire | lire valeur infrarouge et stocker dans FEI2ES
télécommande infrarouge (+1)
Temps écoulé

B e /ee o

faire | sortie (53

© s 'z (e a|
faire | sortic (XD

Programme : 09-MRIR3
Objectif : réaliser un va et vient en utilisant la touche 8 de la télécommande.
Description : le temps d’attente est indispensable, un appui continu provoque le clignotement de la sortie B.2.

Début début

répéter indéfiniment

faire | lire valeur infrarouge et stocker dans EILES
télécommande infrarouge (+1)
Temps écoulé

Entrée [R-=A

s ' ce 0
faire | basculer [Z¥E3

attendre pendant Eﬂ]. ms
e .

Qul
Attendre 0,5s
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Applications du module Récepteur infrarouge 3/5

Matériel nécessaire
1 module Récepteur infrarouge, 5 cordons de liaison, 1 télécommande PICAXE TVRO010 configurée, 1 module de
Pilotage 2 moteurs.

Connexion du module
Connecter le module récepteur infrarouge sur C.0, le module pilotage 2 moteurs sur B.4, B.5, B.6 et B.7.

[]

MOTA

5

4

3

)

2
ENTREES NUMERIQUES

MOTB

7

o

0 | 2 3
ENTREES ANALOGIQUES

Programme : 09-MRIR4

Objectif : controler les mouvements d’un robot avec la télécommande.

Description : La touche Avancer correspond a 16, la touche gauche correspond a 19.
La touche Reculer correspond a 17, la touche droite correspond a 18.

Code en
BASIC

Tourner &
gauche

Reculer
Tourner a
droite

Note : au bout de 50ms et sans réception
d’information IR, le programme reboucle sur
la procédure RAZ et arréte les moteurs.

Arrét

sous-fonction
| sartic CHED
| sortie EEED

sous-fonction
sortie

télécommande infrarouge (+1)
Temps écoulé

BN =n - = - 6]

faire :pmbr sous-fonction Avancer

| sorte CEED
i 8.4 - Waciivee ]

sous-fonction [ sous-fonction
snon (3 & o "1 5.7 actvee -]

faire .\Eppeler sous-fonction tourner a gauche

snon | (] & |0 € €D
faire Eppeler sous-fonction reculer
seoe |2 51| D €D @D

faire :ppeler sous-fonction tourner a droite

sinon i\ippeler sous-fonction STOP

aﬂwww,a,,_f, AutoProg - Chap 2 - Capteurs pour entrées numériques 2116 Programmation avec Picaxe Editor - 2017
m



Applications du module Récepteur infrarouge 4/5

Matériel nécessaire
1 module récepteur infrarouge, 1 module émetteur infrarouge, 2 cordons de liaison.

Connexion du module
Connecter le module récepteur infrarouge sur C.0 et le module émetteur infrarouge sur B.O.
Mode B, code 126. Dans ce mode, I'émetteur émet une information IR en permanence.

5

3

Récepteur
ol O

3

2 6
ENTREES NUMERIQUES

Mode B, code 126

Programme : 09-MRIR5
Objectif : réaliser une barriere infrarouge.
Description : la rupture du faisceau IR active la sortie B.2.

Debut

7€béter indéfiniment
faire | sifentrée est
faire Eorhe

sinon L;orhe B.2 - | désactivée ]

sur InQ

Désac;tiver 2

AutoProg - Chap 2 - Capteurs pour entrées numériques 2.11.7 Programmation avec Picaxe Editor - 2017
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Applications du module Récepteur infrarouge 5/5

Matériel nécessaire
1 module récepteur infrarouge, 1 module émetteur infrarouge, 2 cordons de liaison et 2 boitiers AutoProgX2.

Connexion du module

Connecter le module récepteur infrarouge sur C.0 du premier boitier et le module émetteur infrarouge sur B.0 du
second boitier.

Mode T, code 126. Dans ce mode, I'émetteur émet le code IR 126 si la sortie B.0 est activée.

5
L

4
4

Récepteur

Emetteur
= —— L

B

3
3

2
SORTIES NUMERIQUES

2
SORTIES NUMERIQUES

ENTREES NUMERIQUES

«
w
=)
o
©
w
=
z
0
w
w
o
=
>
frr

1

o

o2 s o2 s
ENTREES ANALOGIQUES ENTREES ANALOGIQUES

L[ T
6 00| e COU 126 o o o e

Module Module
K-AP-MRIR K-AP-MEBIR

Programmes : 09-MRIR6-recept et 09-MRIR6-emet

Objectif : envoyer un code IR infrarouge et vérifier la réception de ce code.

Description : le module émetteur émet le code 126 toutes les 2 secondes. L’émission s’effectue pendant 100 ms
quand la sortie B.0 est activée.

« 09-MRIR6-emet

début

| répéter indéfiniment

faire | sortie EXED
aﬁ.endre pendant [EE” ms
8.0 - N des
éﬁén(:lre pendant MI ms

« 09-MRIR6-recept

Début début
 répéter indéfiniment
faire | lire valeur infrarouge et stocker dans [ZI-%3
@ télecommande infrarouge (+1)
@ Temps écoulé

b

Entrée
Infrarouge A

B em @D |

faire (" sortie (XD
| attendre pendant | ms
& L1000

Attendre 0,55

Désactiver 2
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Présentation du module Mesure de distance

Mesure de distance

Ce module permet de mesurer la distance entre le module et un obstacle.

Il est constitué d’un émetteur et d’'un récepteur a ultrasons. L’émetteur envoie
une onde ultrason. Le récepteur détecte I'écho et mesure le temps qu'il a mis
pour revenir afin de déterminer la distance qui sépare le module de I'obstacle.
Ce module permet de détecter un plot de 3 cm de diameétre et quelques cm
de haut situé a une distance comprise entre 3 cm et 2,55 m.

On peut par exemple utiliser ce module en robotique pour détecter un obstacle
a distance ou dans un systéme d’alarme avec surveillance volumétrique
(détection des variations de distance) pour détecter une intrusion dans une zone
surveillée...

RECEPTEUR

EMETTEUR
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Implantation
des composants

WWWA4FR B

°so O

R CI-AP-ER

o]

R
OR2
R1

O je=as O |

Echelle : 1

2. Couper la broche n°2.

Composant polarisé, respecter son sens d’im-
plantation.

Risque de détérioration irrémédiable en cas
d’implantation a I’envers.

m Classe

E 02 Embase jack stéréo @ 2,5 mm pour CI. EMB-JACK-D2M5A-STE
us 01 Capteur radar a ultrasons. K-MR-US

CI-AP-EIR | 01 Circuit imprimé, 30 x 54 x 1,6 mm. CI-AP-EIR

REPERES | NOMBRE | DESIGNATION REF. A4

PROJET PARTIE
Echelle : g—@ A4 Autnpru Module
4 .
g Mesure de distance

TITRE DU DOCUMENT

Nom

Date

Nomenclature et implantation
des composants

v
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Nomenclature du kit réf. K-AP-US-KIT

Le module mesure de distance au sol est commercialisé en 2 versions.
- prét a 'emploi, composants soudés ;
- en kit, composants a implanter et braser.

Le kit comprend toutes les piéces et composants électroniques permettant de monter le module

mesure de distance.

DESIGNATION QUANTITE REPERES DESSIN

Circuit imprimé 30 x 54 x 1,6 mm. 01 CI-AP-EIR o° 5. o
° °0 20 :
0", 6 00000

Embase jack stéréo @ 2,5 mm pour CI. 02 E

Capteur radar a ultrasons, permet de faire une mesure directe 01 us

de la distance qui le sépare d’'un obstacle situé entre 2 cm et 2,55 m

Schéma électronique

VCC_ Vee
Gnd (1)
Vee (2,3)
Signal (4)
us
' vee
21 Echo Out
—|GND 3| Tigger In
— E_A' n.c.
21 6nd
Gnd (1) SRF005
Vee (2,3)
Signal (4) o0

Test du module Mesure de distance

Ce programme permet de vérifier que le capteur réagit a des variations de distance dans un intervalle compris
entre 3 et 39 cm.
Les témoins des sorties B.0 a B.7 permettent de visualiser I'évolution de la distance mesurée par le module :

- au-dela de 39 cm, les témoins B.0 a B.7 clignotent simultanément ;

- en dessous de 39 cm, ils s’allument en fonction de la distance mesurée.

O
ENTREES ANALOGIQUES.

des sorties B.0 a B.7 doivent clignoter.
Faire varier la distance détectée par le module en approchant et en
reculant la main devant le capteur.
Les témoins s’animent en fonction de la distance mesurée.

Charger Configuration
Phase le programme nommé de test du module Résultats attendus
TEST-US.xml Pointer le capteur sur un objet situé a plus de 39 cm de lui : les témoins

AutoProg - Chap 2 - Capteurs pour entrées numériques
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Caractéristiques du module Mesure de distance

Ce module permet de mesurer la distance entre le module et un obstacle. Il est constitué d’un émetteur et d’un
récepteur a ultrasons.

L’émetteur envoie une onde ultrason. La fréquence d’une onde ultrason est supérieure a 20 kHz ; elle est inaudible
pour les humains. Le transducteur (émetteur) utilisé ici travaille & une fréquence de 40 kHz.

Le récepteur détecte I'écho et mesure le temps qu’il a mis pour revenir afin de déterminer la distance qui sépare le
module de 'obstacle. La vitesse du son dans I'air est constante et égale a 360 m par seconde.

Ce module permet de détecter un plot de 3 cm de diameétre et quelques cm de haut situé a une distance comprise

entre 3cm et 2,55 m.
On peut par exemple I'utiliser en robotique pour détecter un obstacle a distance ou dans un systéme d’alarme avec

surveillance volumétrique (détection des variations de distance) pour détecter une intrusion dans une zone surveillée...

RECEPTEUR

EMETTEUR

LED témoin pour visualiser les ordres
d’acquisition de distance.

-
" -
.-

000N
+5V NC ov
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Applications du module Mesure de distance

Matériel nécessaire
1 module Mesure de distance a ultrason, 1 cordon de liaison.

Connexion du module
Connecter le module de mesure de distance sur B.7.

Programme : 10-US

5

3 4

= ‘
SORTIES NUMERIQUES

ENTREES NUMERIQUES

0 1 2 3
ENTREES ANALOGIQUES

Objectif : I'instruction “ultrason” permet d’'une part, d’envoyer un ordre d’acquisition de distance et d’autre part, de

stocker la valeur de la mesure dans une variable.

Pour assurer le fonctionnement du module avec l'instruction “ultrason”, il est nécessaire de le connecter sur I'entrée

C.7 de l'interface AutoProgX2.

Description : ce programme permet de détecter que la distance mesurée est inférieure a 15 cm :
- si la distance mesurée est inférieure a 15 cm, le témoin de la sortie B.7 s’allume ;

- sinon le témoin de la sortie B.0 s’allume.

début
repéter indéfiniment
faire

i
EUE =A< - Ii5)
faire  ( sortie (XKD

attendre pendant EEE]. ms
B _

début
répéter indéfiniment
faire

|
CIERE = - I < - I 15]
faire | sortie (XK

attendre pendant Eﬁ] ms
e |

AutoProg - Chap 2 - Capteurs pour entrées numériques 2.12.5
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Présentation du module Capteur de température étalonné

Capteur de température étalonné

Module équipé d’un capteur numérique.
Il fournit une information qui correspond directement a la valeur de la température (- 55 a
+125 °C., résolution de mesure +/- 1 °C).

Il se connecte sur une entrée numérique
de l'interface AutoProgX2.

L4183

Ce capteur étalonné permet de mesurer
la température ambiante.

(instruction =« readtemp =

Linstruction spécifique “readtemp” permet
de stocker la valeur de la température dans
une variable.

Les valeurs de la variable de 0 8 125

correspondent directement a la valeur Valeur de 55

de la température en degrés Celsius. @Jé?ure
negative
Les valeurs de la variable de 128 a 255 ;:clzkéfi‘vz“

-123 'u

correspondent a des températures négatives. - : ey
Pour ces valeurs il convient d’effectuer un calcul Température {*C}

afin d’exploiter la valeur de température
comprise entre 0°C et — 55°C (voir exemple de programme avec afficheur LCD).
On retranche 128 a la variable afin d’obtenir la valeur absolue des températures
négatives.

Réf. K-AP-MTEMP

Note : le composant capteur de température DS18B20 fournit une information de température codée
sur 12 bits (résolution 0,12 °C). Afin de simplifier I'exploitation de la valeur transmise par ce capteur,
linstruction readtemp la retranscrit sur 8 bits en une valeur correspondant directement a celle de la
température. La résolution de la mesure est alors de 1°C.

AutoProg - Chap 2 - Capteurs pour entrées numériques 2.131 Programmation avec Picaxe Editor - 2017 C?EWWW, adfr
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Implantation
des composants

o[ R |
BP
E*) ;Z
ol Lle
RO NS %0 LCD|
o
O Jege =
Echelle : 1

Composant polarisé, respecter

son sens d’implantation.

Risque de détérioration irrémédiable
en cas d’implantation a I’envers.

E 01 Embase jack stéréo @ 2,5 mm pour CI. EMB-JACK-D2M5A-STE
R3 01 Résistor 4,7 Kohms 1/4 W 5% (jaune-violet-rouge-or). RES-4K7
T 01 Capteur de température étalonné. IC-DS18B20
CI-AP-BPL | 01 Circuit imprimé, 30 x 54 x 1,6 mm. CI-AP-BPL
REPERES | NOMBRE | DESIGNATION REF. A4
PARTIE

PROJET
77 |Echelle : g@ A4 AutuPrug Capteur de température

Module

étalonné

E Classe TITRE DU DOCUMENT

Nom

v

Date Nomenclature et implantation
des composants
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Nomenclature du kit réf. K-AP-MTEMP-KIT

Le module capteur de température étalonné est commercialisé en 2 versions.
- prét a 'emploi, composants soudés ;
- en kit, composants a implanter et braser.

Le kit comprend toutes les pieces et composants électroniques permettant de monter
le module capteur de température étalonné.

DESIGNATION QUANTITE REPERES DESSIN
Circuit imprimé 30 x 54 x 1,6 mm. 01 CI-AP-BPL o —3: - o
SRR
0", o 09000
Embase jack stéréo & 2,5 mm pour Cl. 01 E 7
e
Résistor 4,7 Kohms 1/4 W 5% (jaune-violet-rouge-or). 01 R3 %
Capteur de température étalonné, mesure directe de la température 01 T
de - 55° a + 125°.

Gnd (1)
Vee (2,3)
Signal (4)

VCC

T TEMPERATUR
Vdd

1

GND

3
2
X 6nd
DS18B20
GND

Data

Test du module Capteur de température étalonné

Schéma électronique

Phase

Charger
le programme nommé

Configuration
de test du module

Résultats attendus

1

TEST-MTEMP.xml
et laisser le cable

de programmation connecté.

C.0

La fenétre de débogage affiche la variable A et indique la température.
Il est possible de faire évoluer la température en positionnant son doigt
sur le capteur.

Débogage (COM4)

=

A

25

Cetécran de débogage

Tt mBz M @

]

ol ololo oo ololo
- n oMo ZEIrrR

affiche les valeurs vivantes
des vanables prowenant du

microcontrdleur PICAXE.

Pour trensmattre ces valeurs
vous dewvez inclure |a
commande Debug dans
votre diagramme et relier le
cible de progmmmation 3 =

cane PICAXE.

[=1N=N=-IN=NN=1R=A =Rl =Rl =R =]
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Applications du module Capteur de température étalonné

Matériel nécessaire
1 module capteur de température étalonné, 1 module LCD, 2 cordons de liaison.

Connexion du module
Connecter le module capteur de température sur I'entrée C.0 et le module LCD sur la sortie B.0.

5
5

4

4

3
3

2
ENTREES NUMERIQUES

2
SORTIES NUMERIQUES

o -<2 o o
5 008583 o o

o
°

O ceseo00000000000 o

Programmes : 06-MTEMP1 et 06-MTEMP2
Objectif : afficher la température sur I'afficheur LCD.
06-MTEMP1 : I'affichage est correct si la température est positive,
06-MTEMP2 : permet 'affichage de -55°c a +125°C.
Description : la température est codée sur 7 bits (bits 0 a 7), le bit 8 indique une température négative.
Le test A> 127 permet de savoir si la température est positive ou négative.

o« 06-MTEMP1

Début :
fcer (EZNB & @

* répéter indéfiniment
faire | lire température en et stocker dans [E-%3
[ éthyer sur Ie. LCD D 'rtioner le curseur a la Iigne 1-EM B0~
affichersur le LCD ENE) (283
envoyer sur le LCD en XKD
afficher sur le LCD [(B.0 -] '« »

bﬂendre pendant [Em ms

o« 06-MTEMP2

Debut

I répéter indéfiniment
faire | lire température en et stocker dans [E-%3

SN o (> - I27]
o | e I oo @ @D |

-

Lire Temp 0,

[- émmyer = BB positionner le curseur a la ligne 1 ~ B.O ~
afficher surle LCD IR (2703
Ve =g S KeisN positionner le curseur a la ligne 2 - k=38 B0 - |

afficher sur le LCD CXED  « »
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| TECHNOLOGIE

Concepteur et fabricant de materiels pedagogiques



D-AP_Picaxe Editor

AutoPro

SYSTEME MODULAIRE PROGRAMMABLE

Chapitre

Modules capteurs pour entrées analogiques

Présentation

Modules Potentiomeétre

Modules Capteur de luminosité (LDR)
Modules Capteur de température éco
Modules Capteur d’humidité éco
Modules Capteur d’humidité étalonné

Modules Capteur de force

3.0.1

3.1.1
3.2.1
3.3.1
3.4.1
3.5.1
3.6.1

. Lecture du niveau de
Début lumigre

Le résultat de la
conversion est...
Utilisation du cable
de programmation

Programmation en organigrammes

C.AN 0-=A

Programmation avec PICAXE Editor

: [150]
faire | sortie XED

sinon | sortie EXED

Programmation en blocs

2017



Ressources numériques

L'ensemble des ressources numériques disponibles autour de nos projets et maquettes sont téléchargeables librement et gratuitement sur notre site
www.ad.fr (voir sur la page du projet ; onglet “téléchargement”). Si vous ne souhaitez pas avoir a télécharger des fichiers volumineux, des CDRom
qui contiennent toutes les ressources numériques sont aussi proposés. Pour ce projet : réf “CD-AP”

Ressources disponibles pour ce projet :

- Le dossier en différents formats : PDF, Word et Indesign.
- Des fichiers programme pour Logicator.

- Des photos et dessins.

Ce dossier et toutes les ressources numériques sont duplicables pour les éléves, en usage interne a I’établissement scolaire*.
* La duplication est autorisée sans limite de quantité au sein des établissements scolaires, a seules fins pédagogiques, a la condition que soit cité le nom de I'éditeur : Sté A4. La copie ou la diffusion
par quelque moyen que ce soit a des fins commerciales n’est pas autorisée sans I'accord de la Sté A4. La Sté A4 demeure seule propriétaires de ses documents et ressources numériques.

La copie ou la diffusion par quelque moyen que ce soit en dehors d’un usage interne a I'établissement scolaire de tout ou partie du dossier ou des ressources numériques ne sont pas autorisées sans
'accord de la Sté A4 .



Présentation 1/2

Les modules équipés d'un capteur analogique présentés dans ce document fournissent une tension qui est
proportionnelle a la grandeur physique acquise par le capteur.
Cette tension varie dans des limites qui correspondent a leur source d’alimentation.

Ces modules étant alimentés par le boitier de commande AutoProg®, leur tension d’alimentation dépend du mode
d’alimentation retenu (voir chapitre 1 “Mise en service du boitier de commande”).

Un module équipé d’un capteur analogique se connecte sur une des 4 entrées analogiques An0, An1, An2 ou An3.
Ces entrées disposent d’un convertisseur Analogique / Numérique sur 8 bits qui permet de convertir la tension issue
d’'un module capteur analogique sur une échelle décimale allant de 0 a 255.

L'instruction « CAN A » permet de stocker la valeur de la conversion dans une variable locale A qui peut alors

étre exploitée dans le programme.

On pourra alors effectuer des calculs, détecter des seuils, etc., afin d’exploiter la grandeur physique qui agit sur le
capteur.

La courbe de réponse d’'un capteur analogique peut prendre différentes formes.
D’une maniére générale les capteurs analogiques présentés dans ce document réagissent de maniére linéaire ou
logarithmique.

On notera que la courbe de réponse peut dépendre des facteurs qui ne se limitent pas uniquement a la grandeur
mesurée.

Exemple de réponse logarithmique

10000

- 35°C]
- 45°C]

— %

>

; i

£ 1000 -

o 7 =

@ £ N —-5°C

[} S o

° 2 e ] - 15°C|

c g o = E i |~-25°¢]
§

s g

c E

(]

-

M

Capteur étalonné.

Le constructeur garantit les caractéristiques de réponse du capteur. Les facteurs tels que la précision, la tolérance, la

linéarité, I'influence de facteurs qui influent sur sa réponse permettent d’exploiter avec une précision maitrisée l'unité
mesurée par le capteur.

Capteur non étalonné.

Il n’est pas étalonné. On connait globalement sa plage de fonctionnement mais avec une précision moindre.

Ses caractéristiques peuvent varier d’'une série a I'autre. Ce type de capteur économique permet de mesurer des
variations de 'unité a mesurer et de fournir une information suffisante lorsque le contexte d’utilisation ne nécessite pas
une précision de mesure importante.

[l est néanmoins possible d’étalonner un capteur en procédant au relevé de valeurs dans sa plage de fonctionnement
et en les confrontant aux valeurs issues d’un capteur de référence.
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Présentation 2/2

Utilisation de I'instruction Debug

Le programme ci-dessous permet de visualiser a I'écran la valeur de conversion analogique/numérique d’'un capteur

analogique.

On peut utiliser ce programme pour relever des valeurs et étalonner un capteur analogique.

| Debut

Débogage (COM4)

=

H f CLALWN O-=A4

!

N LCD 0

L

A 131

=]

T O mMTmBP2 N m

- " RO BWOoO2ET R

=1R=AR=-1R=-1R=-1R=1R=1R-)

el

QQ|eIee|e|Iele|ala

Cetécran da débogags
affiche les valeurs vivantas
des vanables provenant du

microcontrdleur PICAXE.

Pour transmeattre cas valeurs
wous devez inclure la
commande Debug dans
wotre diagrmamme et relier la
cable de progmmmation 3 k=

cane PICAXE.

Ex. avec de relevés avec un capteur de température :

Simulation Valeur indiquée Résultat de la conversion

de la grandeur physique par l'instrument analogique / numérique
de mesure (thermométre) affiché a I'écran
16 °C 16°C 70
18°C 18°C 86
20°C 20°C 89
22°C 22°C 97
24°C 24°C 107
26°C 26°C 109
28°C 28°C 113
30°C 30°C 125
32°C 32°C 127

Valeur de la conversion analogique / numérique

16 18 20 22 24

26 28 30 32 34 36

Température simulée (°C)

Note : un tableur tel que Excel permet d’entrer les valeurs relevées, de tracer la courbe qui s’approche de ces valeur et d’en déterminer
I’équation (voir fichier Excel “Exemple étalonnage capteur analogique.xis” sur le CDROM AutoProg Réf. CD-AP).

622 www.a4.fr - - 4 i
et AutoProg - chap 3 - Capteurs pour entrées analogiques

Programmation avec Picaxe Editor - 2017




Présentation des modules potentiométre

Potentiometres

Module équipé d’'un capteur résistif (ajustable) dont la valeur est proportionnelle
a la position de son bouton.
Il se connecte sur une entrée analogique de l'interface AutoProgX2.

Ce capteur permet de définir une consigne.

On exploite la valeur de la tension provenant de ce module en la convertissant
en une valeur numérique sur une échelle de 0 a 255.

Cette valeur numérique est stockée dans une variable.

Une instruction de test ou de calcul permet d’exploiter la valeur stockée dans
la variable.

On peut combiner I'utilisation de ce capteur avec un autre capteur afin

de définir le seuil de déclenchement d’'un processus (mise en service

d’'un élément chauffant lorsque la température est en dessous d’un seuil, seuil
de détection de lumiére avec une LDR...).

K-AP-MPOT

K-AP-MPOTAB

AutoProg - chap 3 - Capteurs pour entrées analogiques 3.1.1 Programmation avec Picaxe Editor - 2017 KZL' www.ad.fr



Implantation
des composants

[
(oo Ll

—
0-_0000
o

o]
CI'AP'BE}L mg \

Echelle : 1

CI-AP-BPL

E 01 Embase jack stéréo @ 2,5 mm pour CI. EMB-JACK-D2M5A-STE
A 01 Ajustable horizontal 500 Kohms. AJH-500K
CI-AP-BPL | 01 Circuit imprimé, 30 x 54 x 1,6 mm. CI-AP-BPL
REPERES | NOMBRE | DESIGNATION REF. A4
PARTIE

4

[ SicivoLoni]

PROJET
Echelle : g—@ A4

AutuPrug Potentiométre

Classe

Module

Nom

Date

AutoProg - chap 3 - Capteurs pour entrées analogiques

v

TITRE DU DOCUMENT

Description et implantation
des composants

3.1.2
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Nomenclature du kit réf. K-AP-MPOT-KIT

Le module de potentiométre est commercialisé en 2 versions.
- prét a 'emploi, composants soudés ;
- en kit, composants a implanter et braser.

Le kit comprend toutes les pieces et composants électroniques permettant de réaliser
le module de potentiométre.

DESIGNATION QUANTITE REPERES DESSIN
Circuit imprimé 30 x 54 x 1,6 mm. 01 CI-AP-BPL o o g - o
o °t o700
O ° o 0es00
Embase jack stéréo & 2,5 mm pour Cl. 01 E

Ajustable horizontal 500 Kohms.

01 A

ES
Gnd (1) Gnd 1

_vee

Vee 3

Vee (2,3) Ve 2

Signal (4) /\ Signal 4

Schéma électronique

VCC
~ [ AJ 500K
3
=

— | GND

Test du module Potentiometre

Charger Configuration
Phase le programme nommé de test du module Résultats attendus
1 TEST-MPOT.xml A.0 Agir sur le curseur du potentiomeétre : les témoins de sorties évoluent
en fonction de la position du curseur.

AutoProg - chap 3 - Capteurs pour entrées analogiques
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Implantation
des composants

[ R ]

[e]
SGE):
\ \H;z Yy,

/IDR\

o
e
(ve)
[
R
e

o

60 )o
N

/Mo (070)

e}

P \
=
[0 0 0 o] (odo) i

,,
o
=)

Echelle : 1

POT 01 Potentiomeétre mono tour linéaire 1 Mohms, 0,4 W, 20 %. POT-1M-LIN
B2 01 Bornier triple a vis pour Cl, 5 A. BOR-3-Cl
E 01 Embase jack stéréo @ 2,5 mm pour CI. EMB-JACK-D2M5A-STE
CI-AP-BPL | 01 Circuit imprimé, 30 x 54 x 1,6 mm. CI-AP-BPL
REPERES | NOMBRE | DESIGNATION REF. A4
PROJET PARTIE
Echelle : g@ A4 AutuPru Module Potentiomeétre
/]
g de tableau

[ SicivoLoni]

Classe

TITRE DU DOCUMENT

Nom

Date

v

Description et implantation
des composants

AutoProg - chap 3 - Capteurs pour entrées analogiques
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Nomenclature du kit réf. K-AP-MPOTAB-KIT

Le module de potentiomeétre de tableau est commercialisé en 2 versions.

- prét a 'emploi, composants soudés ;
- en kit, composants a implanter et braser.

Le kit comprend toutes les pieces et composants électroniques permettant de réaliser

le module de potentiométre de tableau.

DESIGNATION QUANTITE REPERES DESSIN
Circuit imprimé 30 x 54 x 1,6 mm. 01 CI-AP-BPL T . o
0 °O o
o O o O
Embase jack stéréo & 2,5 mm pour Cl. 01 E —=
P
Borniers triple a vis pour Cl, 5 A. BOR-3-ClI. 01 B2
Potentiometre mono tour linéaire 1 Mohm, 0,4 W, 20 %. POT-1M-LIN. 01 POT

Schéma électronique
VCC VCC
ES 1
Gnd (1) ond
vee 3 T
Vee (2,3) \/V ) N
/\ cC
Signal (4) Signal 4 2
\ S|
o
3
N
— |GND — |GND
Test du module Potentiomeétre
Charger Configuration
Phase le programme nommé de test du module Résultats attendus
1 TEST-MPOT.xml A.0 Agir sur le curseur du potentiomeétre : les témoins de sorties évoluent
en fonction de la position du curseur.

AutoProg - chap 3 - Capteurs pour entrées analogiques
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Applications du module potentiomeétre 1/2

Matériel nécessaire
1 module Potentiomeétre, 1 module Afficheur LCD, 2 cordons de liaison.

Connexion du module
Connecter le module Potentiométre sur A.0 et le module LCD sur B.O.

3 4 5

2
ENTREES NUMERIQUES

0
o o
o o
O
o

5

° o
5 00888

o .

O e000000000000000 o

Programme : 03-MPOT1
Objectif : indiquer la valeur analogique sur I'afficheur LCD.

Début
_ré;béler indéfiniment

J faire | lire valeur analogique en et stocker dans (EILE8

Fy

attendre pendant (EE” ms

f ] _enu;lyer sur le LCD 2@ en

.Q_g www.a4.fr  AutoProg - chap 3 - Capteurs pour entrées analogiques 3.1.6 Programmation avec Picaxe Editor - 2017



Applications du module potentiometre 2/2

Matériel nécessaire
1 module Potentiomeétre, 1 module Afficheur LCD, 1 module Température étalonnée, 3 cordons de liaison.

Connexion du module
Connecter le module Potentiomeétre sur I'entrée A.0, le module Température sur I'entrée C.4 et le module LCD sur la
sortie B.0.

5

4

3

2

»
w
=)
o
'3
w
-3
=]
z
7]
w
w
[
-
z
w

:: O o
0[O cererererereraes o
Programme : 03-MPOT2 T
Panneau LCD
Objectif : en fonction de la température, réagir a une consigne donnée TG i A
par un potentiométre. S i R
Description : Température inférieure a la consigne : activation sortie B.7. Considnoizla
Température égale a la consigne : clignotement sortie B.6.
Température supérieure a la consigne : activation sortie B.5.
Panneau LCD
T Toram ks
. e i O EtaE e O
Début | consigne | Considnosilnlon
- Panneau LCD
1 i TiADA Clsielf o
. Mmin= 2 A= 8 LA
H f Lire Temp 4 ] Lecture Température |
N f C.A.N 0-=B ] Acquisition consigne | Temp OK : clignot &

— ={"r LCD 0 ]
*

f sorties 3 0

Temp Faible ;
Chauffer

. f LCD 0 ] f LCD 0 ] Attendre 0,2

* *

P [ sortie 7 sartie 5 f Basculer B.6 ]

.. _ |
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début

envoyer sur le LCD en 3
fixer a @

: Varl:consigne
fixer a 0 VarB:temperature

répéter indéfiniment
faire | lire valeur analogique en [[XUEJ et stocker dans fEIL%3
lire température en et stocker dans §EI: D
OV ST AR effacer - EUI B.O - |
()5 jLvarA - = (ﬂiﬂ
faire | afficher sur le LCD K3 '« OF
afficher sur le LCD [EXIE3 '« er
aficher sur e LCD (EXE U varA - |

sinon | (3 si | D | EN | CEEE
faire | envoyer surle LCD [} itiunner le curseur alaligne 1 - AN B.O - |
afficher sur le LCD CI/E3 <« (RGNS »
afficher sur le LCD X3 m

| envoyer sur le LCD rhunner le curseur alaligne 2 - AN B.O - |
afficher sur le LCD Eﬂn « ) »

Efﬁcher surle LCD GRS

sinon | envoyer sur le LCD pusrtlonner le curseur alaligne 1 - W B.O - |
afficher sur le LCD EIOE8 <« [9iED ) »
afficher sur le LCD Eﬁn

| = T ARV positionner le curseur a laligne 2 - B B.O - |
afficher sur le LCD R  « @ ) »

:fﬁcher surle LCD G 2



Présentation du module Capteur de lumiére (LDR)

Capteur de lumieéere

Module équipé d’'un capteur résistif (LDR) dont la valeur dépend de la lumiére.
La surface sensible du capteur réagit a la lumiére visible (longueur d’onde
environ 400 a 700 nm) et fournit une tension proportionnelle a l'intensité

lumineuse.

Il se connecte sur une entrée analogique
de l'interface AutoProgX2.

Ce capteur permet de mesurer un niveau
de lumiere.

On exploite la valeur de la tension provenant
de ce module en la convertissant en une
valeur numérique sur une échelle de 0 a 255.

Cette valeur numérique est stockée dans
une variable.

Une instruction de test ou de calcul permet
d’exploiter la valeur stockée dans la variable.

Voltage

ov

Time

K-

>

P-MLDR

Note : ce capteur n’est pas étalonné. On I'utilise pour détecter des variations d’intensité
lumineuse. Il convient eventuellement de procéder a des essais afin d’affiner les seuils

de détection.
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Implantation
des composants

(oo

o
O;)(;OO‘

g" LCD

::

S

Echelle : 1
CI-AP-BPL

LDR 01 Capteur de lumiére. LDR-5-20M20K
R4 01 Résistor 100 Kohms 1/4 W 5% (marron-noir-jaune-or). RES-100K
E 01 Embase jack stéréo @ 2,5 mm pour CI. EMB-JACK-D2M5A-STE
CI-AP-BPL | 01 Circuit imprimé, 30 x 54 x 1,6 mm. CI-AP-BPL
REPERES | NOMBRE | DESIGNATION REF. A4

PROJET PARTIE
Echelle : g—@ A4 Module
. AutuPrug Capteur LDR

E Classe TITRE DU DOCUMENT

Nom Date Description et implantation

des composants
3.2.2 Programmation avec Picaxe Editor - 2017
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Nomenclature du kit réf. K-AP-MLDR-KIT

Le module LDR est commercialisé en 2 versions.
- prét a 'emploi, composants soudés ;
- en kit, composants a implanter et braser.

Le kit comprend toutes les pieces et composants électroniques permettant de réaliser le module LDR.

oesgion G s e | Dosan |

Circuit imprimé 30 x 54 x 1,6 mm. 01 CI-AP-BPL S —3 5
.. 0e0r e
o°, o 04000
Résistor 10 Kohms 1/4 W 5% (marron-noir-jaune-or). 01 R4 %
Embase jack stéréo @ 2,5 mm pour CI. 01 E —=
N
Capteur de lumiére, photorésistor @ 5 mm. 01 LDR

oo oo Schéma électronique

Gnd (1)

Vee (2,3)

N
20|

Signal (4)

2 1
R7 100k |
R7 100K

!

(2]
=
o
|1

(o}
=
o

Test du module Capteur LDR

Ce programme permet de vérifier que le capteur réagit a des variations d’éclairement.

Les LED témoins des sorties B.1 a B.7 permettent de visualiser I'évolution de I'éclairement.

Si vous disposez du module afficheur a cristaux liquides K-AP-MLCD, vous pouvez le connecter sur la sortie B.0 afin
de visualiser le niveau d’éclairement.

Niveau d’éclairement (%) Etat des témoins de sorties
<2% Effet chenillard
<16 % Clignotement rapide de B.0 + clignotement lent de B.1
<29 % Clignotement rapide de B.0 + clignotement lent de B.2
<43 % Clignotement rapide de B.0 + clignotement lent de B.3
<56 % Clignotement rapide de B.0 + clignotement lent de B.4
<71 % Clignotement rapide de B.0 + clignotement lent de B.5
<84 % Clignotement rapide de B.0 + clignotement lent de B.6
<98 % Clignotement rapide de B.0 + clignotement lent de B.7
>=98 % Clignotement rapide de B.0 + clignotement simultané de B.1 a B.7
Charger Configuration
Phase le programme nommé de test du module Résultats attendus
1 TEST-MLDR.xml A.0 Faire varier le niveau d’éclairement en dirigeant une source lumineuse
vers le capteur ou en I'occultant et vérifier que I'état des témoins de sorties
évolue selon les indications du tableau ci-dessus.

Fichier complémentaire disponibles sur le CD ROM CD-AP : tableau Excel : paramétrages des seuils LDR.
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Applications du module capteur de lumiére 1/3

Matériel nécessaire
1 module Capteur LDR, 1 cordon de liaison.

Connexion du module
Connecter le module capteur LDR sur A.0.

ENTREES NUMERIQUES

0 4| 2 3
ENTREES ANALOGIQUES

Programme : 01-MLDR1
Objectif : afficher la valeur analogique du module LDR.

3 4 5

2
SORTIES NUMERIQUES

o

Description : l'instruction CAN convertit le niveau de lumiere captée en une valeur décimale sur une échelle de 0 a

255.

Dibut Lecture du_niveau de )
ébu lurmi&re Débogage (COM4) e =
A 192 K 0
4 B o L 1]
F C 0 M 0
D 1] N 0
Le résultat de la E 0 (8] 1]
conversion est..

F o P o
Utilisati d bl - 0 . o

ilisation du cable
de programmation - . N 2
I D s 0
0 T 0

a O
_rgbéter indéfiniment
[ lire valeur analogique en et stocker dans

Cetécran de débogage
affiche les valeurs vivantes
des vanables prowenant du

microcontrdleur PICAXE.

Pour tensmettre ces valeurs
vous dewvez inclure |a
commande Debug dans
votre diagramme et relier |l
cible de progmmmation 3 |z
care PICAXE.

L
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Applications du module capteur de lumiére 2/3

Programme : 01-MLDR2

Obijectif : activer une sortie si la lumiére diminue. La désactiver si la lumiére augmente.
Description : pour connaitre le seuil de votre environnement, utiliser le programme 01-MLDR1.xml.
La variable AO contient la valeur convertie de I'entrée analogique A.O.

Utilisation de la sortie B.O.

Début

Activer une sartie en
fonction de la...

ficer (ELND 2 | [ '
répéter indéfiniment
faire | lire valeur analogique en [ZXIEJ et stocker dans EE2%3
| debug
EICN - -] - i750]

faire sortie
L —

sinon | sortie CIES

Conversion et
comparaison de...

B

Silalumigrebaisse,
B.0 est activée

Activer B.0

A0 = 150

Désactiver
B.0

Programme : 01-MLDR3
Objectif : afficher le niveau de la lumiére sur une barre lumineuse.
Description : utilisation des sorties B.0 a B.7.

Activerles sortiesen début
fonction de la... répéter indéfiniment
faire | lire valeur analogique erf;XiE et stocker dans EEILES
- Utilisation de la e
fﬂr‘ll:tior'l p'na“jgue | appeler sous-fonction RAZ
el si & 0

sous-fonction ¥4
sortie
sortie X3

AutoProg - chap 3 - Capteurs pour entrées analogiques

S | ol [51]
faire | sortie XD
—
AR vara - > I51)
e |0 s e (102
wre ( sortie CXID
ot EED
—
s & @

faire G| g

faire | sorfie EEKES ENTER
LY 8.7 - W activee -
ST B.1 - ) activee -
50 Nacivee
—
) si | TN | €
N RORERE o7 ) == - 1§{504)
faire | sortie EEE3 ERQ N9
) B4 - | activee -
T 83 - ) actvee -]
WY 8.7 - W activee -
ST B.1 - ) aclivee -]
50 Jacivee
) & /e e En

faire :p peler sous-fonction =204

| sorte (23
| sorie CZED
| sortie CER)
| sortie (53
| sortie XD
sorie GO

sous-fonction EZILY
sorte XED
sorte 1D
sortie ZERD
sortie ' activee - |

sortie CEED
sortie CEED
sortie KD
sortie KD

i i itor - KZE' www.a4.fr
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Applications du module capteur de lumiére 3/3

Matériel nécessaire
1 module Capteur LDR, 1 module Afficheur LCD, 2 cordons de liaison.

Connexion du module
Connecter le module capteur LDR sur A.0 et le module LCD sur B.0.

-<2 o o
o 003583 o o

Programme : 01-MLDR4
Objectif : afficher le niveau de lumiére sur le module afficheur LCD.

Description : pour effectuer des calculs supérieur a 255, il faut utiliser une commande BASIC.

Panneau LCD

[0 Jg

O

Debut début

 répéter indéfiniment
I faire | envoyer sur le LCD en EDE

L A

 afficher surle LCD CIIE3 (28D
afficher sur le LCD CHIE} <«
attendre pendant Eﬁm- ms

lire valeur analogiqué E AD ~ ] et stocker dans | varA - |

»
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Présentation du module capteur de température éco

Capteur de température éco

Module équipé d’'un capteur résistif (CTN) dont la valeur dépend de la
température. |l s’agit d’une thermistance a coefficient de température négatif.

La surface sensible du capteur réagit a la température (-30 a +125°C, tolérance
+/- 10%.) et fournit une tension proportionnelle a la valeur de la température.
Il se connecte sur une entrée analogique de l'interface AutoProgX2.

Ce capteur permet de mesurer un niveau de température.

On exploite la valeur de la tension provenant de ce module en la convertissant
en une valeur numérique sur une échelle de 0 a 255.

Cette valeur numérique est stockée dans une variable. Une instruction de test
ou de calcul permet d’exploiter la valeur stockée dans la variable.

K-AP-MCTN

Note : ce capteur n’est pas étalonné. On I'utilise pour détecter des variations de température.
Il convient éventuellement de procéder a des essais afin d’affiner les seuils de détection.

Pour une mesure précise de la température, voir le module “Capteur de température
étalonné” réf. K-AP-MTEMP.
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Implantation
des composants

CI-AP-ER

Echelle : 1

CI-AP-EIR

CT 01 Capteur de température. RAX-SEN005
R1 01 Résistor 22 Kohms 1/4 W 5% (rouge-rouge-orange-or). RES-22K
E 01 Embase jack stéréo & 2,5 mm pour CI. EMB-JACK-D2M5A-STE
CI-AP-EIR | 01 Circuit imprimé, 30 x 54 x 1,6 mm. CI-AP-EIR
REPERES | NOMBRE | DESIGNATION REF. A4
PROJET PARTIE
Echelle : g@ A4 Module Capteur
4 AutuPrug températurg éco
m Classe TITRE DU DOCUMENT
Nom Date Description et implantation
v des composants

AutoProg - chap 3 - Capteurs pour entrées analogiques
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Nomenclature du kit réf. K-AP-MCTN-KIT

Le module capteur de température éco est commercialisé en 2 versions.
- prét a 'emploi, composants soudés ;
- en kit, composants a implanter et braser.

Le kit comprend toutes les pieces et composants électroniques permettant de réaliser

le module capteur de température éco.

Circuit imprimé 30 x 54 x 1,6 mm. 01 CI-AP-EIR 5
o te, o}
S e r000l Dz
o “ﬂ "noou o: ° O
Résistor 22 Kohms 1/4 W 5% (rouge-rouge-orange-or). 01 R4 %
Embase jack stéréo & 2,5 mm pour Cl. 01 E —
1B
Capteur de température éco. 01 CT
Thermistance fonctionnant entre -30°C et +125°C.
Résistor dont la valeur décroit lorsque la température augmente
(tolérance +/-10%).

_vee Ve
Ef 1 -
Gnd
Gnd (1)
Vo 3 E/
Vee (23) N~ /|
A
Signal (4) A\ sga ¢
.
N =
D ___ oo

Test du module Capteur de température éco

Schéma électronique

et laisser le cable

de programmation connecté.

Charger Configuration
Phase le programme nommé de test du module Résultats attendus
1 TEST-MCNT.xml A.0 La fenétre de débogage affiche la variable A dépendant de la température.

Il est possible de faire évoluer la température en positionnant son doigt
sur le capteur CTN.

Débogage (COMA4)

=

A

- =2 T MmN ®m

127

=In-In-1n-AN-In-AR -l -l

- n O WOoOZET R

Cetécan de débogage
affiche les valeurs wivantes
des vanzablez provenant du
microsontrleur PICAXE.

Pour transmeattrz ces valeurs
wous devez inclure la
commande Debug dans
wotre dizgramme et relier le
cable de progmmmation a

carte PICAXE.

= n-In-1n-N-In-AN -l -]

Fermer

AutoProg - chap 3 - Capteurs pour entrées analogiques
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Applications du module Capteur de température éco 1/2

Matériel nécessaire

1 module Capteur résistif (CTN), 1 cordon de liaison.

Connexion du module

Connecter le module capteur CTN sur A.0.

160 ]

140 7

120 7

100 7

80T

60 7

Valeur de la conversion analogique / numérique

L1 2 e

20 T-5 SRS R RSN AR RRRIN RAAINRERN SASEE

Température simulée (°C)

16 18 20 22 24 26 28

30 32 34 36

Programme : 02-MCTN1

Objectif : indiquer si la température est Faible, OK ou Forte.
Description : contrairement au module capteur de température qui fournit une information directe de température
(A=24 pour une température de 24°C), le module CTN donne une information représentative de la température soit

A=82 pour 18°C et A=95 pour 22°C.

Déhut

LA

Indication Temp
Faible OK Fort

0ooo 0011
0001 1000

]
5

k] 4
3 4

2
ENTREES NUMERIQUES

2
SORTIES NUMERIQUES

1
1

0

o

0 1 2 3
ENTREES ANALOGIQUES

afficher surle LCD CXIED (20D
afficher sur le LCD CNED  « »

aﬁendre pendant

e | ms

.g_g www.a4.fr - AutoProg - chap 3 - Capteurs pour entrées analogiques 3.34

Temp trop Forte
sup a 22°

Temp OK
entre 18 et 22°
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Applications du module Capteur de température éco 2/2

Programme : 02-MCTN2

Objectif : afficher la température sur une barre lumineuse.

Description : les valeurs utilisées sont indicatives, il est éventuellement nécessaire de procéder a des essais pour
affiner les seuils de détection.

Indication Temp sur

Début bargraph

'
i

LM

.

¢ 82<A.0<50 = r' 0000 0001 Lv.. Temp. 18°C - 20°C
Mo

’ il T e r' 0000 0010 Lv.. Temp. 20°C - 22°C
Mo

. 3540102 s> r' 0000 0100 L. Temp. 22°C - 24°C
Mo

102=A0=110 0000 1000 Temp. 24°C - 26°C

|

Qui
Mo

0001 0000 Temp. 26°C - 28°C

|

Oui
Mo

0010 0000 Temp. 28°C - 30°C

|

Oui
Mo

Temp. 30°C - 32°C

10 DD
U EBRRREN:

; 122=<A0<129 —— * 0100 Q000
COul

Mo

4 1259=A0=135 ——* » 1000 0000 Temp. 329C - 34°C

Oul

=
=]

0000 0oaa

' Attendre 0,2 1000 0001 Attendre 0,2

[

( Clignotant si temp -j_ .

e en dehars de la... ¥

&
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début

répéter indéfiniment

faire

appeler sous-fonction RAZ
lire valeur analogique en XIE et stocker dans [E-%8

debug

Cls e @

faire | attendre pendant @B ms
' sortie (D
sortie CXUED

attendre pendant gm ms
& }

©s e ee a

fare | (&) o 'eErD CSE €0
faire | sortie ZIVED

e

@ s e @)

fare |0 ' B €3
faire Néarﬁel}]ﬂ
—

& T | EX

fare | (0] g 'eevv) CHD €D
faire éorlie

e

SRR ora > - I{102]

fare | (0] g 'eevvn CE @D
faire | sortie (ZEED
—

(5] g (110 |

fare ([0 o (' eERy (115
faire :ortieﬁm

—

& si (115 ]

faire | (8] g varA - | (122
faire | sortie (X8

—

) si

fare | ©) s /' mee (129]
faire ( sortie I

—

& si 129 ]

faire | (9 si ('EEND e

faire | sortie (X&3

—

& si (135 ]

faire | attendre pendant (Ei) | ms
' sortie (ZXAD
sortie (XKD

attendre pendant  §EiR) ms
—

sous-fonction

sortie
| sortie X3
' sortie
' sortie CXED
' sortie
' sortie
' sortie
 sortie CXIED

=




Présentation du module Capteur d’humidité éco

Capteur d’Humidité éco

Module équipé d’'un capteur résistif dont la valeur dépend du taux d’humidité
relative de lair. La surface sensible du capteur réagit au taux d’humidité de l'air
entre 20% et 90%, tolérance +/- 5%. Ce capteur n’est pas étalonné.

On I'utilise pour détecter des variations de taux d’humidité.

Il se connecte sur une entrée analogique de l'interface AutoProgX2.

On exploite la valeur de la tension provenant de ce module en la convertissant
en une valeur numérique sur une échelle de 0 a 255. Cette valeur numérique
est stockée dans une variable.

Une instruction de test ou de calcul permet d’exploiter la valeur stockée dans
la variable.

e ————————————————

=
=
-

1000 .
7
g - ~5C
g — —~15°]
g 100/ — = 11—  |e-25°C
H
g oo [t [ |35
E - ——45°C]
B R s, L

10

RH%
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Implantation
des composants

V R CI-AP-ER
BR
O l°z°| O
/\ 0 Q
(o ° kouo [¢]
7007 =
2] o —
CoD (e
oo o J L P SL
. ofi—5 Ov+
1261127 | ﬁ?< = ORs
|| offsfen o o
O’ s— = R1
MODE \©°,° 4
e e
fo— o
7 L o
OOOJ °| cp o|&\& o
E0 O‘\ | Lo ?/30 &’
\ |BAO®o
R o
O ., O

Echelle : 1

H 01 Capteur d’humidité. RES-HUM-HR90

R1 01 Résistor 22 Kohms 1/4 W 5% (rouge-rouge-orange-or). RES-22K

E 01 Embase jack stéréo & 2,5 mm pour CI. EMB-JACK-D2M5A-STE
CI-AP-EIR | 01 Circuit imprimé, 30 x 54 x 1,6 mm. CI-AP-EIR
REPERES | NOMBRE | DESIGNATION REF. A4

PROJET PARTIE
Echelle : g@ A4 AutuPru Module Capteur
4 . gug sz
g d’humidité éco

m Classe TITRE DU DOCUMENT
Nom Date Description et implantation

v

des composants

AutoProg - chap 3 - Capteurs pour entrées analogiques 3.4.2
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Nomenclature du kit réf. K-AP-MHE-KIT

Le module capteur d’humidité éco est commercialisé en 2 versions.

- prét a 'emploi, composants soudés ;
- en kit, composants a implanter et braser.

Le kit comprend toutes les pieces et composants électroniques permettant de réaliser

le module capteur d’humidité éco.

I [Ty

Circuit imprimé 30 x 54 x 1,6 mm. 01 CI-AP-EIR -
o el 1O
IO
0°.,...0% 6.0 0
Résistor 22 Kohms 1/4 W 5% (rouge-rouge-orange-or). 01 R4 %}
Embase jack stéréo & 2,5 mm pour CI. 01 E —
G
Humidistance fonctionnant jusqu’a 90% de taux d’humidité relative. 01 H
Résistor dont la valeur décroit lorsque le taux d’humidité augmente
(tolérance +/-5%, fonctionne de 0°C a + 60°C,
dépendance a la température 0.6% HR/°C).

vCe vee
N . H
1
HUM
Ef Gd !
Gnd (1) 2
Vo
Vee (2,3) e ?
Signal (4) A__sgal_* _

GND

Schéma électronique

Test du module Capteur d’humidité éco

Charger Configuration
Phase le programme nommé de test du module Résultats attendus
1 TEST-MHUM.xml A.0 La fenétre de débogage affiche la variable A dépendant de 'humidité.

Il est possible de faire évoluer 'humidité relative en soufflant de I'air sec
sur le capteur (avec un pistolet a air chaud par exemple).

Débogage (COM4) =

A 127 K 1]

B o L 0 |Cetécran de débogage
affiche les valeurs vivantas

C 1] M 0 |des vanables provenant du

D 0 N 0 microcontrdleur PICAXE.
Pour transmattre ces valeurs

E o < o vous dewvez inclure |2

F o P 0 |commande Debug dans
votre diagramme et relier s

G (1] Q 0 |c5ble d= pn:_nglammatiané la

H 0 R 0 carta PICAXE.

I 0 S o

AutoProg - chap 3 - Capteurs pour entrées analogiques
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Applications du module Capteur d’humidité éco

Matériel nécessaire

1 module Capteur d’humidité éco, 1 cordon de liaison.

Connexion du module
Connecter le module capteur d’humidité sur A.0.

1 2 3 4 ]
ENTREES NUMERIQUES

0

2 3 4 5
SORTIES NUMERIQUES

1

°

0 1 2 3
ENTREES ANALOGIQUES

Programme : 04-MHE

Objectif : afficher le taux d’humidité sur une barre

lumineuse.

Début

Indication Humidité
sur bargraph

clignot Sortied

0000 0001

Attendre 0,2

0000 0000
Attendre 0,2

Clignot Sortie7
HUM : + 98%

HUM : -1% oui

0=A.0=50

Moj

b

Oui
Moj

Oui

b

Noj

Oui

Oui

Oui

Oui

(KRS

Moj

0

176=<A0<157 =
Oui

Moj

157 =<AD<218 -
Oui

{

Mo

1000 0000

0000 0001

0000 0010

0000 0100

0000 1000

0001 0000

0010 0000

0100 0000

1000 0000

QE’ www.a4.fr - - & i
et AutoProg - chap 3 - Capteurs pour entrées analogiques

début

repéter indéfiniment

faire

appeler sous-fonction RAZ

lire valeur analogique en et stocker dans [EI%8

debug

CER vara - ) < - 50

faire | sortie X3
atiendre pendant  @00) ms
i appeler sous-fonction RAZ
attendre pendant @00 ms

faire | sortie (03

ERENEaA -
L NERERE vara - [ <= - J92)
faire | sorie (KD

L.

ERER varn - > <)

fare | (o) s (e | S
faire | sorbe (KX

L.

) si e |Em

LR vara ]
faire | sorte CEXD

\

(o s 7 €D €D

fave | (o) si  qEEND)|
faire ( sore (XK

s T
e Bl oI B 6D
faire  sore (K5

si | (EEN
faire | (4] o 1
faire | sortie (153

fare | sortie (XD
sinon  sortic (XD

attendre pendant i) ms

| appeler sous-fonction RAZ

attendre pendant @)} ms

—

sous-fonction [F12¥V4
sortie
| sortie (X
| sortie
sortie EEED

sartie (EXD
sortie
sartie

sortie (15D

—
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Présentation du module capteur d’humidité étalonné

Capteur d’Humidité étalonné

Module équipé d’'un capteur analogique qui fournit une tension proportionnelle
a 'humidité relative de l'air (HR).

Ce capteur est étalonné et permet de faire une mesure précise du taux
d’humidité relative.

Il se connecte sur une entrée analogique de I'interface AutoProgX2.

La tension issue du capteur correspond a un taux d’humidité relative variant
sur une plage allant de 0% a 100%.

L'instruction “CAN” permet de convertir la tension issue du capteur en une valeur
numérique sur 8 bits (échelle de 0 a 255).

Cette valeur est analogue au taux d’humidité relative est stockée dans une
variable.

Lorsque la température est de 25 °C, on obtient la valeur du taux d’humidité
relative (en %) a I'aide de la formule suivante :

HR = (Valeur de la conversion —49) x 100/ 171

Exemple :

La variable b0 contient la valeur de la conversion
de la tension issue du capteur, la variable b1
contient le résultat du calcul HR.

HR (%) = b1 = (b0-49) x 100/ 171

(voir les exemples de programmes).

Tension de sortie (V)

Taux d’humidité relative (%)

Courbe de réponse du capteur.
(température externe 25 °C,
tension d’alimentation du capteur 5V).

K-AP-MHUM

Pour plus de détails, consulter la spécification technique du capteur HIH4000.
On notera que la courbe de réponse du capteur est liée a la température ainsi qu’a
sa tension d’alimentation.
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Implantation
des composants

/
(oo

BRI\ e
\a | | W o
° ° §° LCD|
O |o B1° E:L)
Echelle : 1
CI-AP-BPL
Composant polarisé, respecter
son sens d’implantation.
Risque de détérioration irréemédiable
en cas d’implantation a I’envers.
H 01 Capteur d’humidité. IC-HIH4000
R1 01 Résistor 150 Kohms 1/4 W 5% (marron-vert-jaune-or). RES-150K
E 01 Embase jack stéréo @ 2,5 mm pour CI. EMB-JACK-D2M5A-STE
CI-AP-BPL | 01 Circuit imprimé, 30 x 54 x 1,6 mm. CI-AP-BPL
REPERES | NOMBRE | DESIGNATION REF. A4
PARTIE

4

[ SicivoLoni]

PROJET
Echelle : g@ A4 AutuPrug Module Capteur

d’humidité étalonné

Classe

Nom

Date

v

TITRE DU DOCUMENT

Description et implantation
des composants

AutoProg - chap 3 - Capteurs pour entrées analogiques 352
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Nomenclature du kit réf. K-AP-MHUM-KIT

Le module Capteur d’humidité étalonné est commercialisé en 2 versions.
- prét a 'emploi, composants soudés ;
- en kit, composants a implanter et braser.

Le kit comprend toutes les pieces et composants électroniques permettant de réaliser
le module Capteur d’humidité étalonné.

Designanon e s [ Repere | pessin |

Circuit imprimé 30 x 54 x 1,6 mm. 01 CI-AP-BPL

Résistor 150 Kohms 1/4 W 5% (marron-vert-jaune-or).

Embase jack stéréo @ 2,5 mm pour CI.

Capteur d’humidité.

Schéma électronique L& Vee
—E H
3 HIH4000
Gnd (1) e
2
Vee (23) out
Signal (4 RTTE0RE '.ve ' '
Vue de dos Vue de face
—[GND —|GND

Test du module Capteur d’humidité étalonné

Charger Configuration
Phase le programme nommeé de test du module Résultats attendus
1 TEST-MHUM.xml A.0 La fenétre de débogage affiche la variable A dépendant de 'humidité.

Il est possible de faire évoluer 'hnumidité relative en soufflant de I'air sec
sur le capteur (avec un pistolet a air chaud par exemple).

Débogage (COM4) @
A 127

Cetécran de débogage
affiche les valeurs vivantes
des vanables prowenant du

microcontrdleur PICAXE.

Pour trensmattre ces valeurs
vous dewvez inclure |a
commande Debug dans
votre diagramme et relier |
cible de progmmmation 3 =

cane PICAXE.

T oM mB N ®

=
S|e|e|e|ae|ela|a|a
[=1N=N=IN=TN=1N=1 =Rl =D =R =]

- n ®ROoOWMOoOZEIrR

b

Documents et fichiers complémentaires disponibles sur le CD ROM CD-AP :

Specifications fabriquant Honeywell : - HIH4000 Humidity sensor (PDF),
- SEN0O08 (PDF).

Tableau Excel : - Courbe de fonctionnement et de conversion.
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Applications du module capteur d’humidité étalonné 1/2

Matériel nécessaire

1 module Capteur d’humidité étalonné, 1 cordon de liaison.

Connexion du module

Connecter le module capteur d’humidité étalonné sur A.0.

Programme : 05-MHUM1

Objectif : afficher le taux d’humidité sur une barre lumineuse.

Début

U

Indication Humidité
sur bargraph

clignot Sortied
HUM ; -1%

0000 0001

Attendre 0,2

Q000 0oado
Attendre 0,2

Clignot Sortie7
HUM : + 98%

A
IR

0=A.0=50

Oui
QOui
Oui
Oui
Oui
Oui
176=A0<157 &0

197<A0=<218

1000 0000

=
o

0000 0001

Q000 0010

Qooo 0100

Q000 1000

0001 0000

Q010 gooa

0100 0000

1000 0000
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=
e
[ ] ®

© ©
o ®
] 5

" w
2 g
= x
=% il
= =
= )

-

= z
2 e
W =
~E ~l
z )
f} @

o o

0 1 2

3
ENTREES ANALOGIQUES

début
répéter indéfiniment
faire | appeler sous-fonction RAZ

‘ lire valeur analogique en et stocker dans (ZI-.%8

LT var (50 ]
faire | sortie [EXES
attendre pendant  EI}) ms
appeler sous-fonction RAZ
tﬂendle pendant N[} ms

faire | sorte (KD

si
ERN varA - | [92]
faire | sorte (X3

e () s
faire ( sorte (XKD

faire | sortic GEXD

=02 @ o
faie ( sortie XKD
| S

SN vara -

(o] i

faire. | sortie (A
sinon | sortie

attendre pendant  Ei[i) | ms

appeler sous-fonction RAZ

Eﬂendre pendant E0)  ms

sous-fonction [FE¥4
sortie
sortie (K53

sortie (ZEE)
sortie
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Applications du module capteur d’humidité étalonné 2/2

Matériel nécessaire
1 module Capteur d’humidité étalonné,
1 cordon de liaison.

Connexion du module
Connecter le module capteur d’humidité étalonné
sur A.0 et le module LCD sur B.0.

Programme : 05-MHUM2
Objectif : afficher le taux d’humidité sur un écran LCD.

. Indication Humidité
Debut sur LCD

début

Acquisition et calcul
de I"humidité...

' répéter indéfiniment

faire

[ lire valeur anélogique en [EXIE) et stocker dans (EIE8

mer (EEND 2 (7D €3 €@
her (R8T | (D €3

envoyer sur le LCD N B.O -
afficher sur le LCD CXED  « -
envoyer sur le LCD en CIED
afficher sur le LCD EXED T »
afficher surle LCD CIED (200

efﬁcher surlelCD CIE <63 »

_<2 o o
5 008883 o o

Panneau LCD

AutoProg - chap 3 - Capteurs pour entrées analogiques 3.5.5
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Présentation du module Capteur de force

Capteur de force

Ce module est équipé d’'un capteur résistif dont la valeur varie en fonction

de la force. Il est sensible a une force comprise entre 100 g et 10Kg appliquée
sur sa surface sensitive (disque). Le module fournit une tension proportionnelle
a la force.

Il se connecte sur une entrée analogique de l'interface AutoProgX2.

Il peut étre utilisé pour détecter une masse, pour capter la pression exercée par
une pince de préhension sur un objet, I'appui avec un doigt...

On exploite la valeur de la tension provenant de ce module en la convertissant
en une valeur numérique sur une échelle de 0 a 255.

Cette valeur numérique est stockée dans une variable. Une instruction de test
ou de calcul permet d’exploiter la valeur stockée dans la variable.

100
g
Il ne faut en aucun cas plier, poingonner, o
couper ou appliquer des forces de cisaillement s
sur le film au risque d’introduire des contraintes [0
permanentes irréversibles et d’endommager By
définitivement le capteur. i
LR
10 100 1000 1000
Force [g|

Courbe de réponse du capteur.

Note : dans la mesure du possible, le film polymére souple qui constitue la partie sensible
du capteur doit étre enserré entre 2 surfaces plates qui le protégent et permettent de répartir
de maniére homogeéne la force appliquée sur sa zone sensible. Il peut étre collé a I’aide d’une
bande adhésive double face si nécessaire (ne pas utiliser de colle cyanoacrylate).
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Implantation des composants

A

WWINALFR

Us
[6 0 0 0 ol

BR Cl-APEIR

o o
CF

Echelle : 1

Il ne faut en aucun cas plier, poingonner,
couper ou appliquer des forces de cisaillement

sur le film au risque d’introduire des contraintes

permanentes irréversibles et d’endommager

définitivement le capteur.

&)

Composant non polarisé,
sens d’implantation indifférent.

S

CF 01 Capteur de force. RES-FCE-FSR400

R1 01 Résistor 22 Kohms 1/4 W 5% (rouge-rouge-orange-or). RES-22K

E 01 Embase jack stéréo @ 2,5 mm pour Cl. EMB-JACK-D2M5A-STE
CI-AP-EIR | 01 Circuit imprimé, 30 x 54 x 1,6 mm. CI-AP-EIR

REPERES | NOMBRE | DESIGNATION REF. A4

PROJET PARTIE
Echelle : El@ A4 Module Capteur
4 AutoPraog e ~ap

[ TECHNOLOGIE TITRE DU DOCUMENT

Classe

Nom

Date

v
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Nomenclature du kit réf. K-AP-MF-KIT

Le module capteur de force est commercialisé en 2 versions.
- prét a 'emploi, composants soudés ;
- en kit, composants a implanter et braser.

Le kit comprend toutes les pieces et composants électroniques permettant de réaliser

le module capteur de force.

Designanon s [ Repere | pessin |

Circuit imprimé 30 x 54 x 1,6 mm.

01 CI-AP-EIR

Résistor 22 Kohms 1/4 W 5% (rouge-rouge-orange-or).

01 R1
)

Embase jack stéréo @ 2,5 mm pour CI.

01 E —
T

par un doigt ou par un objet.
Dim. 1,6 x 30 x 54 mm.

Capteur résistif sensible a la force appliquée.
Permet de détecter une pression de 10 g a 10 Kg exercée

01 CF

Schéma électronique

Ef ond

VCC

Gnd (1)

vee

Vee (2,3) pe™

Signal (4) N\ Signal 4

— |GND

CP

Test du module Capteur de force

Charger Configuration
Phase le programme nommé de test du module Résultats attendus
1 TEST-MF.xml A.0 La fenétre de débogage affiche la variable A dépendant de la pression

exercée sur le capteur.

Il est possible de faire évoluer la pression an appuyant sur le capteur.

Débogage (COM4) =

A 25 K 1]

B o L 0 |Cetécran de débogage
affiche les valeurs vivantas

C 1] M 0 |des vanables provenant du

D 0 N 0 microcontrdleur PICAXE.
Pourtranzmeattre ces valeurs

= o - o vous dewvez inclure

F o P 0 |commande Debug dans
votre diagramme =t relier s

G (1] Q 0 |c5ble da pn:_nglammatiané la

H 0 R 0 carta PICAXE.

I 0 S o

AutoProg - chap 3 - Capteurs pour entrées analogiques
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Applications du module Capteur de force

Matériel nécessaire

1 module Capteur de force,
1 module Afficheur LCD,

2 cordons de liaison.

Connexion du module
Connecter le module capteur de force sur A.0
et le module LCD sur B.0.

o

o 2 o o
O ©° ©° ©0358d o o

o

©000000000000000 o

Programme : 06-MF
Objectif : afficher la pression détectée et active une sortie quand on dépasse un seuil.

. Indication pression
Début sur LCD

Desactiver .
i B.2 Activer B.2

 répéter indéfiniment
faire | envoyer surle LCD en [CNE)
 lire valeur analogique en.m et stocker dans varA - |
envoyer sur le LCD en B
 afficher surle LCD CXED  « »
.e'nvoyer surle LCD [ ner curseur a Iigne 2 ~ K
afficher sur le LCD IEHED <« »

afficher surle LCD G (T80
SRR v > - I{120]
faire @rﬁe

.g_g www.a4.fr - AutoProg - chap 3 - Capteurs pour entrées analogiques 3.64
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Ressources numériques

L’ensemble des ressources numeériques disponibles autour de nos projets et maquettes sont téléchargeables librement
et gratuitement sur notre site www.a4.fr (voir sur la page du projet ; onglet “téléchargement”).

Si vous ne souhaitez pas avoir a télécharger des fichiers volumineux, le CDRom qui contient toutes les ressources
numériques est aussi proposé sous la référence CD-AP.

Ressources disponibles pour ce projet :
- Le dossier en format PDFet Indesign (1 existe des éditeurs PDF et des convertisseurs gratuits vers d’autres formats (ex : Word).
- Des fichiers programmes pour Logicator.
- Des photos et dessins.

Ce dossier et toutes les ressources numériques sont duplicables pour les éléves, en usage interne a I’établissement scolaire*.

* La duplication est autorisée sans limite de quantité au sein des établissements scolaires, a seules fins pédagogiques, a la condition que soit cité le nom de I'éditeur : Sté A4. La copie ou la diffusion
par quelque moyen que ce soit a des fins commerciales n'est pas autorisée sans I'accord de la Sté A4. La Sté A4 demeure seule propriétaires de ses documents et ressources numériques.

La copie ou la diffusion par quelque moyen que ce soit en dehors d’un usage interne a I'établissement scolaire de tout ou partie du dossier ou des ressources numériques ne sont pas autorisées sans
I'accord de la Sté A4 .



Présentation du module Moteurs

Module moteurs

Réglage avec résistor ajustable de la vitesse (Modulation de Largeur d'impulsion)
d’'un des deux moteurs.
Intensité maxi de 400 mA (1 A en créte) par moteur.

Auto protection contre les courts-circuits ou surintensités des moteurs.

Alimentation des moteurs au travers de l'interface AutoProgX2
ou avec une 26™M€ alimentation dédiée 4,5 a 36 V maxi.

Version 1 moteur

pot ¥4 N
| j-:t’i-"_!\_r \
e =

Version 2 moteurs
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Description du module moteurs

Ce module permet de gérer le sens de rotation de deux moteurs a courant continu.

[l est équipé de :

- deux entrées MOT-A1 et MOT-A2 pour piloter le moteur connecté sur le bornier MOTA
- deux entrées MOT-B1 et MOT-B2 pour piloter le moteur connecté sur le bornier MOTB.

L'ajustable F-MOTA permet de régler la vitesse de rotation (MLI / PWM) du moteur A.

La tension d’alimentation du moteur B est fixe, elle dépend de la source d’alimentation utilisée pour alimenter la carte.
Le module de puissance L293D permet de délivrer une intensité de 600 mA pour chaque moteur (1,2 A en créte).

Ce circuit est protégé contre les surintensités et il se mettra en veille en cas de surchauffe.

Ce module peut étre alimenté directement par l'interface AutoProgX2(au travers des cordons de connexion) ou bien
par une alimentation secondaire externe.

La commande de chaque moteur se fait en connectant le module & deux des 8 sorties numériques B.0 a B.7 de
I'interface AutoProgX2.

L’état des sorties de 'automate permet de contrdler leur sens de rotation ou I'arrét de chaque moteur.

Alimentation directe par l'interface AutoProgX2 :

Le cavalier de configuration de la source d’alimentation doit étre placé dans la position VIN.

La tension de sortie pour les moteurs A et B est comprise entre 4,6 et 5,4 V lorsque l'interface AutoProgX2 est
alimentée avec des piles ou accus neufs ou avec son bloc d’alimentation externe secteur.

Alimentation externe secondaire :

Le cavalier de configuration de la source d’alimentation secondaire doit étre placé dans la position VEXT.

Cette option permet d’alimenter les moteurs A et B avec une source d’alimentation externe indépendante

de 'alimentation de l'interface AutoProgX2.

L’alimentation secondaire est connectée sur le bornier BC (respecter la polarité indiquée sur le coté pistes du circuit
imprime).

La tension de cette source d’alimentation peut étre comprise entre 1V et 36 V pour alimenter des moteurs compatibles
de cette tension.

Cette possibilité permet en particulier de disposer d’'une source secondaire destinée a fournir une puissance
indépendante de celle nécessaire au fonctionnement de l'interface AutoProgX2.

On peut par exemple utiliser des batteries pour assurer I'autonomie d’un robot sur lequel l'interface AutoProgX2 est
embarquée.

Nota : les composants fournis dans le kit permettent de cabler I’intégralité des options sur cette carte.

Certaines maquettes ne nécessitent qu’un seul moteur alimenté par I'interface AutoProgX2 (Monte-charge, Portail
coulissant, etc...).

Dans ce cas, on ne cable que les composants nécessaires au fonctionnement du moteur A (MOTA) et on positionne le
cavalier (J) sur la position VINT (voir nomenclature et implantation pages 4.1.4 et 4.1.5).
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Note : certains composants du kit réf. K-AP-MMOT-KIT sont inutilisés pour le cablage de la version un moteur.

v

J 01 Barrette 3 picots a souder + cavalier double. CO-PCB-M3P+CO-CAVA

IC1 01 Circuit intégré MLI, 8 pattes, boitier DIL. IC-A4-PWMPIC-A

IC2 01 Circuit intégré L 293, 16 pattes, boitier DIL. IC-L293D

A 01 Ajustable horizontal 500 Kohms. AJH-500K

C1,C3 02 Condensateur chimique 100 mF (& 5 x 11, radial, marqué 100 pF). CHR-100M

C2,C4 02 Condensateur céramique 100 nF (marqué 104). CER-100N

SuU2 01 Support de circuit intégré double lyre - DIL 8 pattes. SUP-IC-8

SuU1 01 Support de circuit intégré double lyre - DIL 16 pattes. SUP-IC-16

BA 01 Borniers double a vis pour Cl, 5 A. BOR-2-Cl

E1, E2 02 Embase jack stéréo & 2,5 mm pour Cl. EMB-JACK-D2M5-STE

R1aR4 04 Résistor 10 Kohms 1/4 W 5% (marron-noir-orange-or). RES-10K

CI-AP-MS | 01 Circuit imprimé double face, 50 x 60 x 1,6 mm. CI-AP-MS

REPERES | NOMBRE | DESIGNATION REF. A4

PROJET PARTIE
7] [Echelle : g@ A4 AutuPrug Module Moteurs

m Classe TITRE DU DOCUMENT
Nom Date Nomenclature

Version 1 moteur (MOTA)
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Implantation des composants version 1 moteur

Respecter la polarité des composants.

Implantation des composants

SERVO3

=elule]

‘ CLAP-NS

3| 9 | Voooso9 O

<C
Réglage de la fréquence g @lﬁ
du moteur A (MOTA). /TP\
(o]
(e}
o

o
=
o
=
\QND d Y PI[d VP é
[ P19 D
- L b| |4 49
s F0TALS Pl |4 P| o
MOTAT &5 < b 015 HoTe-
L P
3o olx
Slo q pl o2
Blo| ©L R |o o %% EOO
— (6]
WOTAZ o o VML VEXT /5 © o Mot
I o owww.adfr \i a
o~ E)(T o || <
Le cavalier (J) doit étre monté =& . OFF/ON %%
P » L]
en face de la position “VINT”. O, LS s|—= O

Echelle : 1

Yoo
oy Bt Schéma électronique
Vee 3
Vee (23) ﬁ wz 4
Signal (4) Siral 4
ond (1) E2 32:; I oo
Ve 23 [ Xws = wee B
Signal (4) Signe ¢ o ;
- 2 1, PICAXE OBl ot ol L
14 )7“ 2 OutoiSerial Outlnfraout!—a = 1
o ~ ! g infOufADC %Zz 5‘”—@
4 nfrainfing In2/0ut2/ADC: 7
oD —lenp |
N N Ve
TPt ~[C2 et —lenp
—lenp
= Chles oJC3
—lGND - END
4w
=0 j
NC
O
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S 01 Interrupteur a glissiére. INV-GLI-C
D1 01 LED rouge @ 5 mm, 50 mcd, 1,8 V, 20 mA. DEL-5-R-DIFF-HQ
J 01 Barrette 3 picots a souder + cavalier double. CO-PCB-M3P+CO-CAVA
IC1 01 Circuit intégré MLI, 8 pattes, boitier DIL. IC-A4-PWMPIC-A
IC2 01 Circuit intégré L 293, 16 pattes, boitier DIL. IC-L293D
A 01 Ajustable horizontal 500 Kohms. AJH-500K
C1,C3 02 Condensateur chimique 100 mF (& 5 x 11, radial, marqué 100 pF). CHR-100M
C2,C4 02 Condensateur céramique 100 nF (marqué 104). CER-100N
Su2 01 Support de circuit intégré double lyre - DIL 8 pattes. SUP-IC-8
SuU1 01 Support de circuit intégré double lyre - DIL 16 pattes. SUP-IC-16
BA,BB,BC | 03 Borniers double a vis pour Cl, 5 A. BOR-2-Cl
E1aE4 04 Embase jack stéréo @ 2,5 mm pour CI. EMB-JACK-D2M5-STE
RS 01 Résistor 220 ohms 1/4 W 5% (rouge-rouge-marron-or). RES-220E
R1aR4 04 Résistor 10 Kohms 1/4 W 5% (marron-noir-orange-or). RES-10K
CI-AP-MS 01 Circuit imprimé double face, 50 x 60 x 1,6 mm. CI-AP-MS
REPERES | NOMBRE | DESIGNATION REF. A4
PROJET PARTIE
7] [Echelle : g@ A4 AutuPrug Module Moteurs
m Classe TITRE DU DOCUMENT
Nom Date Nomenclature
Version 2 moteurs + alimentation externe

v

AutoProg - chap 4 - Actionneurs pour sorties numériques

41.6

Programmation avec Picaxe Editor - 2017



ImFPIantation des composants réf. K-AP-MMOT

especter la polarité des composants.

Bornier de connexion des moteurs
600 mA maxi par moteur

A B

= =
Réglage de la fréquence O g%g O
du moteur A (MOTA). £
omrmt
c P19 D
\Egﬁéo o JIC P ?BED]
S : o b| |4 3 <
WOTAT B FMOTA d p|oE o
f00] §
o 4 9 Pl o|<
§ o + S e o |2
Sélection du mode d’alimentation VO o o VNI VEXT ~ o o W07
Position VINT : alimentation — ﬁ www.adfr Q'\
par boitier AutoProg. | =P F= VBT OFF/ON o|=
Position VEXT : alimentation = ( il
o o

Echelle : 1

Bornier de connexion
de I’'alimentation externe
(1V a 36V maxi).

vee
ond 1) et Schéma électronique
Veed
MOTA-1 Vee@3)[ | X2+
Signal (4) LISt [T
R1
Gnd (1) 3:; oo
MOTA2 Vee3[]| Xwz = vee -
S Signal4 |C1
lgnal (4) EN1 Vss ==
PICAXE 08M In1 In3
T 2 v+ uvg3 ! 1 o1 Outd —
i H—a GND GND [+
RY [t owsmonei oo BAf B 543 []88
Gnd (1) Voo NGND In2IOU2ADC: 5 7| 0u2 0::3
MOTB-1 vee@3)[] Swez = o -] —
. Signal4 —
Signal (4)
Gnd (1) Gndt T R3 C2 7 =C1 A
k 0 s ced o3
MOTB-2 Vec@3)[ | X m2z T B o . -ﬂn
Signal (4 LINSE = =L g
—IGND

48106V
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Nomenclature du kit réf. K-AP-MMOT-KIT

Le module de moteurs est commercialisé en 2 versions.

- prét a 'emploi, composants soudés ;
- en kit, composants a implanter et braser.

Le kit comprend toutes les pieces et composants électroniques permettant de réaliser le module de moteurs.

DESIGNATION QUANTITE REPERES DESSIN

Circuit imprimé double face, 50 x 60 x 1,6 mm. 01 CI-AP-MS O°° eeec 70O

Résistor 10 Kohms 1/4 W 5% (marron-noir-orange-or). 04 R1aR4

Résistor 220 ohms 1/4 W 5% (rouge-rouge-marron-or). 01 RS

Embase jack stéréo @ 2,5 mm pour Cl. 04 E1aE4

Bornier double a vis pour Cl, 5 A. 03 BA,BB, BC

Support de circuit intégré double lyre - DIL 16 pattes. 01 SuU2

Support de circuit intégré double lyre - DIL 8 pattes. 01 SuU1

Condensateur céramique 100 nF (marqué 104). 02 C2,C4

Condensateur chimique 10 MF (& 5x11, radial, marqué 10 pF). 02 C1,C3

Ajustable horizontal 500 Kohms. 01 A

Circuit intégré L 293, 16 pattes, boitier DIL. 01 IC2

Circuit intégré MLI, 8 pattes, boitier DIL. 01 IC1

Barrette 3 picots a souder + cavalier double. 01 J

LED rouge @ 5 mm, 50 mcd, 1,8 V, 20 mA. 01 D1

Interrupteur a glissiére. 01 S ==
v

Test des sorties moteurs A et B alimentés par l'interface AutoProgX2

Positionner le cavalier J du module moteur sur la position «Int».

Connecter sur les borniers A et B deux moteurs compatibles avec les caractéristiques du module (voir données

techniques p 4.1.3).

Moteur B: B.4/B.5
Voir cablage page 4.1.10

S’arrétent pendant 1 seconde.

Les 2 moteurs tournent dans un autre sens pendant 2 secondes.
Lorsque 'on agit sur I'ajustable A du module moteur, la vitesse
du moteur A doit varier, la vitesse du moteur B reste constante.

Charger Configuration
Phase le programme nommé de test du module Résultats attendus
1 TEST-MMOT.xml Moteur A: B.6/B.7 Les 2 moteurs tournent dans un sens pendant 2 secondes.

QE’ www.ad.fr AutoProg - chap 4 - Actionneurs pour sorties numériques
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Test des sorties moteurs A et B alimentés par une alimentation externe

Positionner le cavalier J du module moteur sur la position «Ext», connecter une source d’alimentation externe sur le
bornier (BC).

La source de tension doit étre compatible des caractéristiques de la carte et des moteurs connectés (voir données
techniques p 4.1.3).

Respecter les polarités indiquées sur le circuit imprimé pour connecter I'alimentation secondaire.

Mettre sous tension la carte en positionnant I'inverseur a glissiere (S) sur ON.

La LED témoin de la carte doit s’allumer.

Connecter sur les borniers A et B deux moteurs compatibles avec les caractéristiques du module
(voir données techniques p 4.1.3).

Effectuer les mémes tests que précédemment avec le programme 16-TEST-MOT.xml.

Cas de pannes

Le(s) moteur(s) ne tourne(nt) pas vérifier que :

- les composants sont correctement brasés ;

- le cavalier de configuration d’alimentation est positionné du bon cbté selon le mode d’alimentation choisi ;
- les cordons jack du module Moteurs sont correctement enfichés dans leurs embases lors du test ;

- I'ajustable de réglage de la vitesse du moteur A ne soit pas en butée.
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Applications du module Moteurs 1/3

Utiliser les commandes de direction «Avancer, reculer, tourner a gauche, tourner a droite et arrét».

Ces macro commandes sont accessibles en mode graphique
dans Logicator par un double clic sur I'icone de commande moteur,
puis dans l'onglet «Microbot».

Moteur

Général Microbt |

Elles permettent de gérer simultanément 4 sorties - | vieras ][4 Avencer | [ Vi |

afin de piloter facilement deux moteurs destinés Hoteurs

a étre montés sur un véhicule robot équipé de deux roues. & pate | @ e || avoe 9
[ Virer ArG I [J, Reculer I [ Virer ArD I
Direction
Arrét

Plan de cablage ™ Inversion moteurs

Nom |Muteurs

Commentaire |

| E1e—

OK ‘ Test Annuler

=
B Ee —
o B =D=
7 . . o 000 000 (D= l{
3 . I © __|mota
o 3 ]
: I |lele g
~x 4 5 . j
2 2 >
Sy o > _I
Ng E E ©
E a o O MOTB
g e ° ° 000 ooo <D=
= . ° e {MMD-= {
(b 5. %Y e O @ O >
ENTREES ANALOGIQUES
| =] | =]

Note : afin d’assurer un sens de rotation cohérent des moteurs avec les commandes
de déplacements, il faut éventuellement intervertir les fils de connexion au niveau
des borniers a vis.

Les 2 moteurs tournent en avant.

4 Avancer

i [

=
o
a
f3)
=3
o
Q
<
)
3
-,

Le moteur gauche tourne en avant
et le moteur droit en arriere.

A droite  mip

Tourner 3
droite

Le moteur droit tourne en avant

- A A et le moteur gauche en arriére.
gauche

<
=
Y
«Q
[}
Q-
Q
=
o
=
(1]

Tourner &
agauche

Virage a gauche

Les 2 moteurs tournent en arriére.

; Reculer

Marche arriére

Arréte les 2 moteurs.

€
L
s

Arrét
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Applications du module Moteurs 2/3

Matériel nécessaire
1 module Moteur, 2 modules bouton-poussoir et 4 cordons de liaison.

Connexion du module
Connecter le module moteur sur la sortie B.7, B.6 et les modules boutons poussoir sur les entrées C.0, C.1.

Moteur

—

ENTREES NUMERIQUES
SORTIES NUMERIQUES

ORI 2 3
ENTREES ANALOGIQUES

Programme : 01-MMOT1
Objectif : monter et descendre un store.
Description : on utilise la fonction Moteurs pour commander la rotation dans un sens ou dans l'autre.

. Monter et descendre
Debut un stare

 répéter indéfiniment
faire | silentrée ¢ activée - |
faire l sortie (KD
| sortie

sinon | silentrée est

b
[l
.
.

Monter l= stor=

Avancer

Baizzer l= stors

faire | sortie (XKD
Loy B.7 - ] activée -

| sortie XKD
Sy B.7 - J desactivee -

Note : il est possible de modifier la vitesse
de rotation du moteur en agissant sur le potentiométre
de la carte moteur.
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Applications du module Moteurs 3/3

Matériel nécessaire
1 module moteurs, 2 modules bouton-poussoir et 6 cordons de liaison.

Connexion du module
Connecter le module moteurs sur B.7, B.6, B.5, B.4 et les modules bouton-poussoir sur C.0, C.1.

O
=0
| S
o
'

O - :
00(
ifo

o l:[ Moteur
MOTA

5
5

4
4

3
ENTREES NUMERIQUES

3
SORTIES NUMERIQUES

2
2

MOTB

]

of

© 000 o000

1

Moteur

O°°lorm O@ou
EH]

° o

0 1 2 3
ENTREES ANALOGIQUES

—> [}

Programme : 01-MMOT2

Objectif : faire évoluer un robot dans un labyrinthe.

Description : les boutons-poussoir sont positionnés pour détecter les chocs sur I'avant gauche et droite.
Sans obstacle, le robot avance.
S’il touche a droite, il recule, effectue une rotation a gauche et reprend son avance.
S'il touche a gauche, il recule, effectue une rotation a droite et reprend son avance.

Début Note : il est possible de modifier la vitesse
de rotation du moteur A en agissant

sur le potentiométre de la carte moteur.

Tourner
droite

Reculer

Reculer

Attendre 0,5
Attendre 0,5

Tourner
gauche

3 Attendre 0,2 L

le robot avance

-—[ Avancer

début
rébéter indéfiniment
faire | silentrée est

faire | appeler sous-fonction reculer

attendre pendant m- ms

sous-fonction
| sortie CHED

sous-fonction
| sortie (CHED

appeler sous-fonction tourner a droite

sous-fonction [EaNE8
| sortie
T B6 - | activée - |
7B 5 - | desactivee - )
L_jorhe_ B4 - | activée - |

attendre pendant m ms

| sifentrée (KD est
faire | appeler sous-fonction reculer

attendre pendant Eﬁﬂ ms

appeler sous-fonction tourner a gauche

attendre pendant m ms

appeler sous-fonction Avancer
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Présentation du module 1 Servomoteur

Pilotage 1 Servomoteur

Permet de piloter 1 servomoteur (alimentation par l'interface AutoProgX2).
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0]

Implantation des composants

WWWALFR

BR CI-AP-EIR

o o o

1260127 .|

MODE

Echelle : 1

CI-AP-EIR

SERVO 01 Barrette 3 picots a souder. CO-PCB-M3P

R4 01 Résistor 330 Kohms 1/4 W 5% (orange-orange-marron-or). RES-330E

E 01 Embase jack stéréo @ 2,5 mm pour CI. EMB-JACK-D2M5A-STE
CI-AP-EIR | 01 Circuit imprimé, 30 x 54 x 1,6 mm. CI-AP-EIR

REPERES | NOMBRE | DESIGNATION REF. A4

4

[ SicivoLoni]

PROJET PARTIE
Echelle : g—@ A4 Autuprug Module

Classe

1 Servomoteur

TITRE DU DOCUMENT

Nom

Date Nomenclature

v

et implantation des composants
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Nomenclature du kit réf. K-AP-M1SER-KIT

Le module 1 servomoteur est commercialisé en 2 versions.
- prét a 'emploi, composants soudés ;
- en kit, composants a implanter et braser.

Le kit comprend toutes les pieces et composants électroniques permettant de réaliser le module 1 servomoteur.

Foesgnaon G s e | posan
CI-AP-EIR

Circuit imprimé 30 x 54 x 1,6 mm. 01 o i o
[ loeol it
O, e’ © 00000
Résistor 330 ohms 1/4 W 5% (rouge-rouge-marron-or). 01 RO %}
Embase jack stéréo @ 2,5 mm pour Cl. 01 E —=
N
Barrette 3 picots a souder. 01 SERVO @ g j

Schéma électronique
vee_
E2 1
Gnd (1) it
Vee 3
Vee (2,3) X lee 2 .
Signal (4) /\_Signal 4 L
VCC
-1 1 P
2
3
—IGND —IGND
Test du module
Charger Configuration
Phase le programme nommé de test du module Résultats attendus
1 17-TEST-M1SER.xml B.0O Le servomoteur se déplace dans un sens puis dans l'autre.
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Applications du module 1 Servomoteur 1/3

Principe de pilotage du servomoteur

Dans le diagramme de programmation de Logicator, le servomoteur est piloté par la case d’instruction “Moteurs Servo’
dans laquelle le déplacement est défini par un nombre entre 0 et 255.

Cependant, la plage utile d’utilisation doit &tre comprise entre 70 et 210.

En dessous de ces valeurs (0 a 70) et au-dela de ces valeurs (210 a 255), on obtient un fonctionnement aléatoire et
méme le risque de déterioration du servomoteur.

Ci-dessous, le tableau de correspondance du nombre a paramétrer dans la case “Moteurs Servo” selon le
comportement attendu du servomoteur.

130

Plage de consigne
interdite !

Risque de détérioration
du servomoteur.

70 190

0 255

Nota : les valeurs angulaires sont indicatives et peuvent varier d’un type de servo a un autre.
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Applications du module 1 Servomoteur 2/3

Matériel nécessaire
1 module 1 servomoteur, 2 modules bouton-poussoir et 3 cordons de liaison.

Connexion du module
Connecter le module 1 servomoteur sur B.0 et les modules boutons poussoir sur C.0 et C.1.

5
5

4
4

3
3

2
ENTREES NUMERIQUES

2
SORTIES NUMERIQUES

il

o

0 1 2 3
ENTREES ANALOGIQUES

Programme : 02-M1SERV1

Objectif : monter et descendre une barriéere.

Description : La barriere fermée correspond a I'angle 0°, soit une consigne de 75.
La barriére ouverte correspond a I'angle 45°, soit une consigne de 130.

Note : les valeurs angulaires sont indicatives et peuvent varier d’un type de servomoteur a un autre.

Servo B.O
0, 75ms

Servo B.O
1, 5ms

répéter indéfiniment
| silentrée oy activée -

on fait un angle droit
50->210=180°

faire Lp(-xsilionner servopos CIDED 2  E0) I
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Applications du module 1 Servomoteur 3/3

Programme : 02-M1SERV2

Objectif : déplacer le servomoteur par cran, dans un sens ou dans un autre.

warA=225

Incrémenter

Décrémenter
warh

10l varA - E E‘j)'

positionner servo [CIES a Eﬂ‘

répéter indéfiniment
e B <= - 0]
are | fper (ZZXDa | €D
—

Attendre 0,1

Programme : 02-M1SERV3

Objectif : contrbler un servomoteur a rotation continue.
Description : utilisation de la fonction Moteur Servo.
La configuration pour avoir un arrét est indicatif et varie d’'un servomoteur a 'autre.

Réglage

Servomoteur

Caontroler un

servomoteur a...

BN A - >= - I{210]]
faire | frer CETD &
e ;

positionner servopos XKD & (EEED |
sifentrée est

faire Unr.rérnenler [vara - 5] |
sifentrée est

faire uécrérnenter [varA - V5]

attendre pendant (Eml ms

Note : utilisation impérative d’'un servomoteur

a rotation continue.

BFO appuye

BP1 appuyé

QE www.ad.fr AutoProg - chap 4 - Actionneurs pour sorties numériques
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r B
d]' Réglage Servomoteur Commande @ Cellule 7, 3 E
Commande ...
Caorfigurer les paramétres de vos Servomoteurs -
Plus d'informations ..
Proprigtes ...
Sortie Moteur A Position Stop Mateur A Vitesse d'offest du Moteur A
[Bo | [ra | [e0 =l
Sortie Moteur B Position Stop Moteur B Vitesse d'offset du Moteur B
|87 | [150 | [e0 =l
Apergu ..

Commentaires de ligne

Réalage
Servomoteur

Etiquette de |z cellule [ Edition

fRégIage Servomoteur

Programmation avec Picaxe Editor - 2017




Présentation du module 4 Servomoteurs

Pilotage 4 Servomoteurs

Permet de piloter jusqu’a 4 servomoteurs.

Alimentation des servomoteurs au travers de l'interface AutoProgX2
ou avec une 2éme alimentation 6 V dédiée.

Servomoteurs a commander a part, source d’alimentation externe non fournie.

Programmation avec Picaxe Editor - 2017 CZL' www.a4.fr
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R11 a R14

J 01 Barette 3 picots a souder + Cavalier double. CO-PCB-M3P+CO-CAVA
01 Interrupteur a glissiére. INV-GLI-C
D1 01 LED rouge @ 5 mm, 50 mcd, 1,8 V, 20 mA. DEL-5-R-DIFF-HQ
SERVO1a4 | 04 Barrette 3 picots a souder. CO-PCB-M3P
BC 03 Borniers double & vis pour Cl, 5 A. BOR-2-Cl
E1aE4 04 Embase jack stéréo @ 2,5 mm pour CI. EMB-JACK-D2M5-STEO
RS 01 Résistor 220 ohms 1/4 W 5% (ronge-ronge-marron-or). RES-220E
R11aR14 | 04 Résistor 330 ohms 1/4 W 5% (orange-orange-marron-or). RES-330E
CI-AP-MS 01 Circuit imprimé double face, 50 x 60 x 1,6 mm. CI-AP-MS
REPERES | NOMBRE | DESIGNATION REF. A4
PROJET PARTIE
Echelle : g—@ A4 Module
4 AutuPrug 4 Servomoteurs
m Classe TITRE DU DOCUMENT
Nom Date Nomenclature
v
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Implantation des composants réf. K-AP-MSERV

Implantation des composants

o o < [aa] o o
=l o o| o o |=
O ST B |2 . O
, . . . — ||y 2 D
Sélection du mode d’alimentation == 28
Position VINT : alimentation ot 2 o, =2
par boitier AutoProg. ° i W
s 1D
&=
5

Position VEXT : alimentation [D =6 °
externe. =0 FMOTAO
WO Bre]

A O

38 - gm

o (C2 o
.l0oC4 of © 00O

O 0O 0000 00
O 0 0O0O0O0OO0O

OYvEes|lc M o
Echelle : 1

e GND Schéma électronique
Gnd (1) Cnd 1 0 BC I I "‘_JI vee
Vee & = ==
MOTA Voo 23) |j X o sy
Signal (4) Siral 4 | = o
Gna 1) e o SERVO-1 e
Ve R -
MOTAZ v [] X3 — S
Slgna\ 4) Signal 4 I:IRS
2 1 3
R12 SERVO-2 f@
Gnd (1) ond 1 LIEAVAN
Ve
MOTB-1  Vec(23) @— P iﬂ
Signal (4) L1 \Swal ¢ R13 SERVO-3 1&
—lawo
Gnd (1) Gnd 1 [— , m
Vee = ¥ 2
MOTB-2  Vec(23) ;@_ Ri4 SERVO4 L D
Signal (4) L|\Swa ¢
— [GND

—low =
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Nomenclature du kit réf. K-AP-MSERV-KIT

Le module 4 servomoteurs est commercialisé en 2 versions.
- prét a 'emploi, composants soudés ;
- en kit, composants a implanter et braser.

Le kit comprend toutes les pieces et composants électroniques permettant de réaliser le module 4 servomoteurs.

DESIGNATION

Circuit imprimé double face, 50 x 60 x 1,6 mm.

QUANTITE REPERES DESSIN
01 CI-AP-MS 0" s 77O

Résistor 330 ohms 1/4 W 5% (orange-orange-marron-or). 04 R11 a R14

Résistor 220 ohms 1/4 W 5% (rouge-rouge-marron-or). 01 R5

Embase jack stéréo & 2,5 mm pour Cl. 04 E1aE4

Bornier double a vis pour Cl, 5 A. 03 BA,BB, BC l:%
&’

LED rouge @ 5 mm, 50 mcd, 1,8 V, 20 mA.

01 D1
O

Interrupteur a glissiére.

01 S

Barrette 3 picots a souder.

04 SERV1 a4

Barrette 3 picots a souder + cavalier double.

U
N

Test du module

Phase

Charger
le programme nommé

Configuration
de test du module

Résultats attendus

1

17-TEST-MSERV2.xml

B.0aB.3

Les 4 servomoteurs se déplacent dans un sens puis dans I'autre les uns
apres les autres.
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Applications du module 4 Servomoteurs 1/2

Pour le principe de pilotage d’un servomoteur (voir page 4.2.4).

Principe de pilotage du servomoteur a rotation continue

Dans le diagramme de programmation de Logicator, le servomoteur est piloté par la case d’instruction “Moteurs Servo’

dans laquelle le sens et la vitesse de rotation sont définis par un nombre entre 0 et 255.

Cependant, la plage utile d’utilisation doit &tre comprise entre 55 et 225.
En desous de ces valeurs (0 a 54) et au-dela de ces valeurs (226 a 255), on obtient un fonctionnement aléatoire et

méme le risque de déterioration du servomoteur.

Exemple ci-contre d’'un diagramme de programmation de deux servomoteurs “MD” et “MG”. “MG” regoit I'instruction

104 et “MD”, I'instruction 225.

Ci-dessous, le tableau de correspondance

du nombre a paramétrer dans la case “servo” selon le comportement attendu du servomoteur.

0 55 125 135 225 255
| | )
Rotation Rotation| Rotation Rotation
Zone interdite | rapide lente lente rapide|Zone interdite
Risque de — Risque de
déterioration o O ( \ déterioration
oude ol ol ) ou de
fonctionnement Arrét fonctionnement
erratique erratique
Fonctionnement dans Fonctionnement dans
le sens anti horaire le sens horaire
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Applications du module 4 Servomoteurs 2/2

Matériel nécessaire

1 module 4 servomoteurs et 4 cordons de liaison.

Connexion du module

Connecter le module 4 servomoteurs

sur B.0, B.1, B.2 et B.3.

Programme :03-MSER

Objectif : commander 4 servomoteurs.

Description : chaque servomoteur se déplace I'un

apres l'autre dans un sens puis dans l'autre.

Début

Controle 4
servomaoteurs

Attendre 0,5
Servo B.1,
0 75ms

Attendre 0,5

Attendre 0,5
Servo B.3
a, 75ms

Attendre 0,5

5

4

3

2

»
w
=]
<]
3
w
=
3
=
»
w
w
3
E
z
w

1

0

0 1 2 3
ENTREES ANALOGIQUES

Servo B.O
0,150ms

Attendre 0,5

Servo B.1
0,150ms

Attendre 0,5

Servo B.2
0, 150ms

Attendre 0,5
Servo B.3
0, 150ms
Attendre 0,5

positionner servo RS a

positionner servo [ZRIES 3

positionner servo (288 a

positionner servo [ZERd a

répéter indéfimment

faire | positionner servopos (XKD a

aftendre pendant ' GLEE) | ms

[ positionner servopos [EEES a

- attendre pendant  §[1i[1) | ms
positionner servopos [EZFES a

‘. attendre pendant ([ [I[) | ms

[ positionner servopos a

| | 1000 Ji
positionner servopos [CIES a

€D | ms

attendre pendant

attendre pendant

[ positionner servopos a

attendre pendant m. ms

positionner servopos [EZFES a
“ attendre pendant m. ms
[ positionner servopos [FEES a

| attendre pendant m. ms
- 1

210

210

'

|

'

CZE www.ad.fr AutoProg - chap 4 - Actionneurs pour sorties numériques
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Présentation du module Emetteur Infrarouge 1/3

Emetteur infrarouge

Ce module émetteur infrarouge est compatible avec le module récepteur
infrarouge réf. K-AP-MRIR. Il est prévu pour étre connecté a une sortie de
l'interface AutoProgX2.

Le module émetteur permet 2 modes de fonctionnement configurables a I'aide
du cavalier repéré par l'inscription “MODE” (B ou T) indiquée sur la carte du
module. Un deuxiéme cavalier repéré avec l'inscription “CODE” (126 ou 127)
permet de sélectionner 2 options de fonctionnement selon le mode choisi.

L'angle d’émission du faisceau infrarouge est de 20°. Il peut étre détecté par le
module récepteur jusqu’a une distance de environ 1 m.

Fonctionne avec le module récepteur infrarouge
réf. K-AP-MRIR.
Voir chapitre 2 (entrées numériques)

page 2.11.1.
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Présentation du module Emetteur Infrarouge 2/3

Fonctionnement en mode Barriére infrarouge (mode “B”) :

Ce mode de fonctionnement a pour but d’émettre un signal destiné au module de réception infrarouge K-AP-MRIR. Ce
dernier fonctionne alors en mode tout ou rien selon qu’il regoit ou non le signal émis par le module émetteur :

- si le module récepteur recoit le signal, il agit comme un contact ouvert,

- s'il ne regoit pas le signal il agit comme un contact fermé.

Le module récepteur infrarouge étant connecté a une entrée de l'interface AutoProgX2, on pourra facilement détecter
la présence ou I'absence du faisceau émis par I'émetteur et ainsi constituer une barriére immatérielle (barriere
infrarouge).

L’entrée sur laquelle est connecté le récepteur sera considérée comme active (niveau logique haut) si le signal
infrarouge n’est pas recu et inactive (niveau logique bas) si le signal infrarouge est regu.

4 5

ENTREES NUMERIQUES
3

SORTIES NUMERIQUES

Le signal est regu,
I'entrée sur laquelle est connecté
le récepteur est inactive

7

1

° °

Ui oA
ENTREES ANALOGIQUES

Module émetteur
K-AP-MEBIR

Module récepteur
K-AP-MRIR

4

3

Le signal n’est pas recu,
I'entrée sur laquelle est connecté
le récepteur est active i3

2 5
SORTIES NUMERIQUES

ENTREES NUMERIQUES

1

s
ENTREES ANALOGIQUES

Module émetteur
K-AP-MEBIR

Lorsque le mode B est sélectionné, le signal est émis par la LED L1.

Note : pour la version en kit du module émetteur K-AP-MEBIR, la LED L1 peut étre implantée soit sur le repére L1 soit sur le repére L2
indiqués sur le circuit imprimé. Pour la version montée, la LED L1 est implantée sur le repére L1.

Options de fonctionnement Barriére infrarouge :

Le cavalier repére “CODE” permet de choisir le mode de fonctionnement de I'émetteur infrarouge.

Position “127” du cavalier CODE :

Lorsque le cavalier est sur la position repérée “127”, le signal infrarouge est émis en permanence deés lors que la sortie
de l'interface AutoProgX2 sur laquelle est connecté le module est active (état haut). La LED témoin d’activité LO est
allumée.

Si la sortie est inactive (état bas), le signal n'est pas émis. La LED témoin d’activité LO est éteinte.

On peut ainsi déclencher I'émission du signal a I'aide de l'interface AutoProgX2.

Position “126” du cavalier CODE :

Lorsque le cavalier est sur la position repérée “126”, le signal infrarouge est émis en permanence tant que la sortie
de l'interface AutoProgX2 sur laquelle est connecté le module est inactive (état bas). La LED témoin d’activité LO est
allumée.

Si la sortie est active (état haut), le signal n’est pas émis. La LED témoin d’activité LO est éteinte.

Dans la mesure ou toutes les sorties de l'interface AutoProgX2 sont inactives (état bas) a la mise sous tension du
boitier, on peut utiliser le code 126 afin d’émettre le signal infrarouge en permanence sans avoir a se préoccuper de
gérer la sortie sur laquelle est connecté le module émetteur. La liaison avec cette sortie permet simplement d’alimenter
le module émetteur.
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Présentation du module Emetteur Infrarouge 3/3

Fonctionnement en mode télécommande infrarouge (mode “T”) :

Ce mode de fonctionnement a pour but d’émettre en permanence un signal codé destiné au module de réception infrar
ouge K-AP-MRIR. Linstruction “irin” permettra de déterminer le code regu par le récepteur.
Lorsque le mode T est sélectionné, le signal est émis par la LED L3.

Position “127” du cavalier CODE :

Le code émis est égal a 127. La LED témoin d’activité LO clignote rapidement.

Position “126” du cavalier CODE :

Le code émis est égal a 126. La LED témoin d’activité LO clignote rapidement.

WIWWALFR R CHAPER

0 0 0
—

o oo ol©

oo
[~
[ o

o
=0
<

A titre d’exemple, ce mode de fonctionnement peut étre utilisé pour que des robots puissent s’identifier.
Les robots de I'équipe A émettent le code 126 et ceux de I'équipe B le code 127. Les robots de chaque équipe peuvent
alors déterminer s’ils font face a un robot de I'équipe adverse.

Récapitulatif des modes de fonctionnement du module K-AP-MEBIR :

Position du cavalier Position du cavalier Etat de I’entrée Mode de fonctionnement
MODE CODE du module émetteur
B 126 Etat bas La LED L1 émet un signal infrarouge.
Le module récepteur K-AP-MRIR réagit
en mode tout ou rien comme un contact fermé.
w
(O]
§ B 126 Etat haut La LED L1 n’émet pas de signal infrarouge.
< Le module récepteur K-AP-MRIR réagit
z en mode tout ou rien comme un contact ouvert.
w
14
E B 127 Etat bas La LED L1 n’émet pas de signal infrarouge.
& Le module récepteur K-AP-MRIR réagit
§ en mode tout ou rien comme un contact ouvert.
=
B 127 Etat haut La LED L1 émet un signal infrarouge.
Le module récepteur K-AP-MRIR réagit
en mode tout ou rien comme un contact fermé.
w T 126 Etat bas La LED L3 n’émet aucun code.
2
[e]
E T 126 Etat haut La LED L3 émet le code 126 a destination
% du module récepteur infrarouge.
§ Celui-ci peut alors réagir au code regu.
<
% T 127 Etat bas La LED L3 n’émet aucun code.
(5]
w
4 T 127 Etat haut La LED L3 émet le code 127 a destination
§ du module récepteur infrarouge.
e Celui-ci peut alors réagir au code regu.
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Implantation des composants

BR
o
CF

‘o‘o

\Q/F
©f
126127 o) o[N2 | o || ors
| of OL\LO—O*"
o | O[S0 o S
ol 2| e On
T OB d b °
oo [o |4 P ©)
& d - E &
BAO:uO
O b=t O
Echelle : 1

/ 9 \’:

SER\/C\)O

Le méplat des boitiers
de LED indique la cathode
(patte courte).

[ SicivoLoni]

Classe

E 01 Embase jack stéréo @ 2,5 mm pour CI. EMB-JACK-D2M5-STEO
CODE (y2) | 01 Barette 3 picots a souder + Cavalier double. CO-PCB-M3P+CO-CAVA
MODE (J1) | 01 Barette 3 picots a souder + Cavalier double. CO-PCB-M3P+CO-CAVA
L1 01 LED infrarouge @ 5 mm. BP-DTS
IC 01 Microcontréleur Picaxe 08M. IC-RE08M
SUP 01 Support IC 8 pattes. SUP-IC-8
R2, R3 02 Résistor 220 ohms 1/4 W 5% (ronge-ronge-marron-or). RES-220E
R1 01 Résistor 10 Kohms 1/4 W 5% (marron-noir-orange-or). RES-10K
LO 01 LED rouge @ 3 mm diffusantes. DEL-3-R-DIFF
CI-AP-EIR | 01 Circuit imprimé, 30 x 54 x 1,6 mm. CI-AP-EIR
REPERES | NOMBRE | DESIGNATION REF. A4
PROJET PARTIE
y Echelle : g—@ A4 Autuprug Module

Emetteur Infrarouge

TITRE DU DOCUMENT

Nom

Date

v

Nomenclature

et implantation des composants
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Exemples d’implantations de la LED infrarouge

Implantation émetteur en face du récepteur.

=
D)
©

e p———

Implantation émetteur a cété du récepteur.

i [P s i [

Nomenclature du kit réf. K-AP-MEBIR-KIT

Le module émetteur infrarouge est commercialisé en 2 versions.
- prét a 'emploi, composants soudés ;
- en kit, composants a implanter et braser.

Le kit comprend toutes les pieces et composants électroniques permettant de réaliser
le module émetteur infrarouge.

pesgnaton G | Repers | Dessin

Circuit imprimé 30 x 54 x 1,6 mm. 01 CI-AP-EIR SEENET: 5
[ l00l i
0,05 6.000
Résistor 10 Kohms 1/4 W 5% (marron-noir-orange-or). 01 R1 %
Résistor 220 ohms 1/4 W 5% (rouge-rouge-marron-or). 02 R2, R3 %
Embase jack stéréo & 2,5 mm pour CI. 01 E —
G
LED infrarouge @ 5 mm. 01 L1 //y
LED rouge @ 3 mm diffusantes. 01 LO %
Support de circuit intégré 8 pattes. 01 SUP
I il
1l
Circuit intégré PICAXE 08M - 8 pattes. 01 IC w
Barrette 3 picots a souder + cavalier double. 02 MODE
CODE
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Ve Schéma
= électronique
IC
1 8
W OV enp
2 qari Out0/Serial Out/Infraout |7_,
L Seral I INFRAOUT
—GND
yee MODE
32
ADC4/Out4/In4 In1/Out1/ADC1 [6 11 BR
CODE MODE h1 TR
—[GND
E1 LED
Gnd (1) S“d ; infrarouge
Vee 23) 17 ez
Signal (4) [ A sigale 4| Infrain/In3 In2/Out2/ADC2/pwm2Hune |5
EN PWM
=lono ,
= - Temoin<d L0
[]E d'emission =~
gl |2
:_(_BND —_GND
Test du module
Ce test nécessite de disposer du module récepteur infrarouge K-AP-MRIR.
Ce module doit étre connecté sur I'entrée C.0 de l'interface AutoProgX2.
Charger Configuration
Phase le programme nommé de test du module Résultats attendus
1 TEST-MBIR.xml B.0O L'émetteur IR est positionné en face du récepteur IR.
Emetteur infrarouge La sortie B.2 est désactivée.
en mode B, code 126 La rupture du faisceau a I'aide de votre main provoque l'activation
de la sortie B.2 (La led2 s’allume).
Récepteur sur C.0

Cas de pannes :

Le module récepteur infrarouge K-AP-MRIR ne fonctionne pas correctement, vérifier son fonctionnement
(voir chapitre 2.11 Module Récepteur Infrarouge).

Le module récepteur infrarouge K-AP-MRIR n’est pas connecté sur I'entrée C.0 de l'interface AutoProgX2.
Les LEDs émettrices L2 ou L3 ne sont pas cablées dans le bons sens.

La position du cavalier MODE est incohérente avec le programme de test qui est chargé.
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Applications du module Emetteur Infra Rouge 1/2

Matériel nécessaire
1 module émetteur infrarouge, 1 module récepteur infrarouge, 2 cordons de liaison.

Connexion du module
Connecter le module émetteur sur B.0 et le module récepteur C.0.

5

a

3

2

®»
w
02
o
I
w
S
z
®»
u
E
17
o
@

1

°

Mode B, cde 126

Programme : 04-MBIR1

Objectif : détecter la rupture du faisceau infrarouge et activer une sortie.

Description : émetteur infrarouge en mode B, code 126. Dans ce mode, I'émetteur IR émet si la sortie connectée est
désactivee.

i Cétection rupture de
Debut faisceau IR
r

_ré_béter indéfiniment

| sifentrée . activee - |
faire | sortie activée -

sinon | sortie CFIE ldésactivée 'l

Qui

Activer B.2
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Applications du module Emetteur Infra Rouge 2/2

Programme : 04-MBIR2 Emetteur
Objectif : détecter la rupture du faisceau infrarouge et activer une O, ¢
sortie.

Description : émetteur infrarouge en mode B, code 127.

Dans ce mode, I'émetteur IR émet si la sortie connectée est activée.

Mode B, code 127

répéter indéfiniment
faire | sortie (XKD
' silentrée est

faire Eoﬁe
sinon | sortie (XD

Programme : 04-MBIR3
Objectif : détecter la rupture du faisceau infrarouge et faire clignoter une sortie.

Description : émetteur infrarouge en mode B, code 127. Dans ce mode, I'émetteur IR émet si la sortie connectée est
activée.

Détection rupture de
faisceau IR

répéter indéfiniment
faire | sortie (XKD

si fentrée (D est
% I faire | basculer

Activation faisceau
IR

il

b=n C.0

| attendre pendant EE]' ms
\_ .

Détection IR Basculer B.2

Attendre 0,2
* Xy — |/- Clignotant Sortie 2

sinon Eﬂrﬁe
Deésactiver
B.2
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Présentation du module LED

LED

Le module LED est un témoin lumineux.
Il est équipé d’une LED 5 mm diffusante rouge.
Il se connecte sur une sortie de l'interface AutoProgX2.

On pourra programmer l'interface AutoProgX2 pour allumer,
éteindre ou faire clignoter ce témoin lumineux.
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Implantation des composants

f Composant polarisé.

Le méplat des boitier
de LED indique la cathode
(coté patte courte).

CI-AP-BPL

Classe

Nom

Date

v

E 01 Embase jack stéréo & 2,5 mm pour CI. EMB-JACK-D2M5A-STE
R1 01 Résistor 220 ohms 1/4 W 5% (rouge-rouge-marron-or). RES-220E
D1 01 LED rouge @ 5 mm diffusantes. DEL-5-R-DIFF
CI-AP-BPL | 01 Circuit imprimé 30 x 54 x 1,6 mm. CI-AP-BPL
REPERES | NOMBRE | DESIGNATION REF. A4
PROJET PARTIE
: 4 Module LED
7] |Echelle —JOA AutoProg
| TECHNOLOGIE | TITRE DU DOCUMENT

Nomenclature
et implantation des composants

AutoProg - chap 4 - Actionneurs pour sorties numériques

Programmation avec Picaxe Editor - 2017



Nomenclature du kit réf. K-AP-MDEL-KIT
Le module LED “Autoprog” est commercialisé en 2 versions.
- prét a 'emploi, composants soudés ;
- en kit, composants a implanter et braser.

Le kit comprend toutes les piéces et composants électroniques permettant de réaliser le module LED.

DESIGNATION QUANTITE REPERES DESSIN
Circuit imprimé 30 x 54 x 1,6 mm. 01 CI-AP-BPL o o8 - o
.7t o 000
O 06 00000
Embase jack stéréo @ 2,5 mm pour Cl. 01 E 7
N
Reésistor 220 ohms 1/4 W 5% (rouge-rouge-marron-or). 01 R1 %
LED rouge @ 5 mm diffusante. 01 D1 %

Schéma électronique
_VeC
ES Gnd 1 i,2
N Vee 3
Vee (2,3) pary
Signal (4) Z\__ Signal 4
~|D1
AVAN
—|GND
Test du module
Charger Configuration
Phase le programme nommé de test du module Résultats attendus
1 TEST-MDEL.xml B.0O Le témoin du module doit clignoter.

Cas de pannes

La LED témoin ne s’allume pas, vérifier que :
- le cordon jack du module LED est correctement enfiché dans son embase lors du test ;
- la LED est implantée dans le bon sens, vérifier que les composants sont correctement brasés.
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Applications du module LED 1/2

Matériel nécessaire
1 module LED et 1 cordon de liaison.

ERT

5

Connexion du module
Connecter le module LED sur B.2.

4
4

2

o
i
=
g
z
=
B
z

oo
i
i}
o
[
z
&

3 5 6
SORTIES NUMERIQUES

2

1

TR

O
ENTREES ANALOGIQUES

Programme : 05-MDEL1
Objectif : allumer la LED pendant 2 secondes puis I'éteindre.

sortie CFED
attendre pendant Eﬂﬁ] ms
sortie ey

Activer B.2

Attendre 2

Désactiver
B.2

Programme : 05-MDEL2
Objectif : faire clignoter une LED.

| Début
repeter mdeﬁnlrnent

" R faire | hasculer

Eﬂerﬂre pendant m: ms

¥ f Basculer B.2

Attendre 0,5
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Applications du module LED 2/2

Matériel nécessaire
2 modules LED et 2 cordons de liaison.

Connexion du module
Connecter le module LED sur B.0, B.2.

«
2
s
o
'3
g
3
2
P
@
i

NE
£
g

Programme : 05-MDEL3
Objectif : allumer alternativement 2 LED.

. Faire clignoter
Debut alternativernent ...
3

Désactiver
¥ B.O

Activer B.2
Attendre 0,5

 répéter indéfiniment

faire | sortie XKD
T B2 - | désactivée - |
attendre pendant (G | ms

sortie CIED
sortie XD
attendre pendant E‘EE] ms
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Présentation du module Eclairage

Eclairage

Module d’éclairage équipé d’'une LED 5 mm lumiére blanche avec réflecteur.
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Implantation

des composants

o
O

|_|
www.ad.fr_°©

O

o

— T
| ODNON
o

O

Cathode
(coté patte courte).

/

o o)

N

™\

/DR

/
- i

KA
o)

3

Oj\

[ %O‘

0 b0
8

v

S TN E
G
=2 )l
° 2 IS5—E18° L
O o B1° %
Echelle : 1
Le méplat des boitiers de LED
indique la cathode (c6té patte
courte).
CI-AP-BPL
15 01 Réflecteur. DEL-5REFAG
E 01 Embase jack stéréo @ 2,5 mm pour Cl. EMB-JACK-D2M5A-STE
IR 01 LED blanche @ 5 mm diffusantes. DEL-5-B-DIFF
CI-AP-BPL | 01 Circuit imprimé 30 x 54 x 1,6 mm. CI-AP-BPL
REPERES | NOMBRE | DESIGNATION REF. A4
PROJET PARTIE
: E @ A4 Module Eclairage
7] |Echelle AutoProg g
m Classe TITRE DU DOCUMENT
Nom Date Nomenclature

et implantation des composants
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Nomenclature du kit réf. K-AP-MECL-KIT

Le module éclairage est commercialisé en 2 versions.
- prét a 'emploi, composants soudés ;
- en kit, composants a implanter et braser.

Le kit comprend toutes les pieces et composants électroniques permettant de réaliser le module éclairage.

DESIGNATION QUANTITE REPERES DESSIN
Circuit imprimé 30 x 54 x 1,6 mm. 01 CI-AP-BPL o- 3 o
e lioe0l
O 6 00000
Embase jack stéréo @ 2,5 mm pour CI. 01 E =
NC
LED rouge @ 5 mm diffusantes. 01 IR

Réflecteur pour LED & 5 mm. 01 15 ((

Schéma électronique
_vee
ES ’
Gnd
Gnd (1) -
Ve °
Vee (23) vch )
/\
Signal (4) /\ Sga ¢
~ L
AVAN
— [GND —_E\ID
Test du module
Charger Configuration
Phase le programme nommé de test du module Résultats attendus
1 TEST-MLED.xml B.0O Le témoin du module doit clignoter.

Cas de pannes
La LED témoin ne s’allume pas, vérifier que :
- le cordon jack du module Eclairage est correctement enfiché dans son embase lors du test ;

- la LED est implantée dans le bon sens ;
- les composants sont correctement brasés.
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Applications du module Eclairage

Matériel nécessaire
1 module bouton-poussoir, 1 module éclairage, 2 cordons de liaison.

Connexion du module
Connecter le module bouton-poussoir sur C.0 et le module Eclairage sur B.0.

5

4

3

2
SORTIES NUMERIQUES

»
w
=)
<]
x
w
=
z
»
w
w
3
E
z
w

1

o

() o
ENTREES ANALOGIQUES

Programme : 06-MECL
Objectif : réaliser un télérupteur.

Déhbut Wa et vient

| répéter indéfiniment
faire | sil'entrée est

| basculer CXIED
attendre pendant ml ms

appui BP ?

Qul

Basculer B.D
Attendre 0,5
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Présentation du module Signal lumineux

Gyrophare / Signal lumineux

Module équipé d’'une LED 10 mm lumiére jaune.

Permet de simuler un gyrophare.
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Implantation des composants

—
o
o
a
=<
(&)

1

Echelle :

AComposant polarisé.

Le méplat des boitiers de LED
indique la cathode (c6té patte

courte).

E 01 Embase jack stéréo @ 2,5 mm pour Cl. EMB-JACK-D2M5A-STE
R1 01 Résistor 220 ohms 1/4 W 5% (rouge-rouge-marron-or). RES-220E

D1 01 LED jaune @ 10 mm diffusantes. DEL-10-J-DIFF
CI-AP-BPL | 01 Circuit imprimé 30 x 54 x 1,6 mm. CI-AP-BPL

REPERES | NOMBRE | DESIGNATION REF. A4

4

[ SicivoLoni]

Echelle :

=[C

A4

Classe

PROJET

PARTIE

AutoProg Module

Signal lumineux

Nom

Date

TITRE DU DOCUMENT

v

Nomenclature
et implantation des composants
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Nomenclature du kit réf. K-AP-MGYR-KIT

Le module signal lumineux est commercialisé en 2 versions.
- prét a 'emploi, composants soudés ;
- en kit, composants a implanter et braser.

Le kit comprend toutes les piéces et composants électroniques permettant de réaliser
le module signal lumineux.

DESIGNATION QUANTITE REPERES DESSIN
Circuit imprimé 30 x 54 x 1,6 mm. 01 CI-AP-BPL o° —3° - o
SRR
o o 00000
Embase jack stéréo & 2,5 mm pour Cl. 01 E 7
e
Résistor 220 ohms 1/4 W 5% (rouge-rouge-marron-or). 01 R1 %
LED jaune @ 10 mm diffusantes. 01 D1 %

Schéma électronique

_VeC.
ES
Gnd (1) Gnd 1 }|.%
N Vee 3
Ve (2!3) A Vee 2
Signal (4) LI\ _Siral ¢
~|D1
AVAN
=
—|GND
Test du module
Charger Configuration

Phase

le programme nommé

de test du module

Résultats attendus

1

TEST-MLED.xml

B.0

Le témoin du module doit clignoter.

Cas de pannes

La LED témoin ne s’allume pas, vérifier que :
- le cordon jack du module Signal lumineux est correctement enfiché dans son embase lors du test ;
- la LED est implantée dans le bon sens ;
- les composants sont correctement brasés.
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Application du module Signal lumineux

Matériel nécessaire
1 module gyrophare, 1 cordon de liaison.

Connexion du module
Connecter le module Signal lumineux sur B.0.

3
s

= ‘
SORTIES NUMERIQUES

"
2
.5
o
F
£
3
2
5
&
i
o
£
z

1
1

0

o

o S
ENTREES ANALOGIQUES

Programme : 07-MGYR
Objectif : simuler un gyrophare.
Description : activation trés rapide simule un flash.

Début débl.lt

 répéter indéfiniment
faire | sortie [ZXVED
attendre pendant ':

Activer B.0
Attendre
0,05
Désactiver
B.0
Attendre 0,5
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Présentation du module Relais

Relais

Ce module permet de commander simultanément 2 élements de puissance dont
la consommation dépasse 25 mA qui est le courant maximum supporté par les
sorties de l'interface AutoProgX2.

Il est commandé par une sortie de l'interface AutoProgX2, et dispose de deux
contacts secs RT (repos/travail) sur deux borniers 3 points a vis.

Le bornier BA permet d’alimenter des charges jusqu’a 2 A et le bornier BB des
charges jusqu’a 3 A.

Le cavalier CAV permet de choisir le mode d’alimentation de la bobine du relais.
Cavalier en position Vint : alimentation par l'interface AutoProgX2.

Cavalier en position Vext : alimentation par source externe 6 V connectée sur le
bornier A2 (respecter la polarité indiquée sur circuit).

La LED verte D1 indique I'état du relais.
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des

Implantation

composants

www.ad fr

QO RE

0§ o Ok

O
> SORTIE
AP-JWR

3 NC

2No BB

1C

3 NC

2no BA

1C

+A1

Oleea leea..

e 6|

Echelle : 1

CI-AP-PWR

T’ 01 Transistor MOSFET IRL520N, canal N, boitier TO220AB. TRA-IRL520N

D1 01 LED verte @ 3 mm diffusante. DEL-3-V-DIFF

D2 01 Diode de redressement 1N4004. DIOD-1N4004

R1 01 Résistor 10 Kohms 1/4 W 5 % (marron-noir-orange-or). RES-10K

R2 01 Résistor 220 ohms 1/4 W 5 % (rouge-rouge-marron-or). RES-220E

CAV 01 Cavalier double pour connecteur méle (pas 2.54 mm). CO-CAVA

P 01 Connecteur male 3 points a souder (pas 2.54 mm). CO-PCB-M3P

E 01 Embase jack stéréo & 2,5 mm pour CI. EMB-JACK-D2M5A-STE

A2 01 Bornier double a vis pour Cl, pas 5 mm, 10 A, 300 VAC. BOR-2-Cl

BA, BB 02 Bornier triple a vis pour Cl, pas 5 mm, 10 A, 300 VAC. BOR-3-Cl

RE 01 Relais 6 V, 2 contacts RT 10 A, montage Cl. 29 x 13 x 25 mm. REL-6V2RT10A-PCB

CI-AP-PWR | 01 Circuit imprimé 30 x 54 x 1,6 mm. CI-AP-PWR

REPERES | NOMBRE | DESIGNATION REF. A4

PROJET PARTIE
y Echelle : g—@ A4 Autuprug Module Relais
m Classe TITRE DU DOCUMENT
Nom Date Nomenclature
v et implantation des composants
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Nomenclature du kit réf. K-AP-MREL-KIT

Le module relais est commercialisé en 2 versions.

- prét a 'emploi, composants soudés ;
- en kit, composants a implanter et braser.

Le kit comprend toutes les piéces et composants électroniques permettant de réaliser le module relais.

DESIGNATION QUANTITE REPERES DESSIN
Circuit imprimé 30 x 54 x 1,6 mm. 01 CI-AP-PWR o o8 - o
e R
o S 60000
Relais 6 V, 2 contacts RT 10 A, montage CI. 29 x 13 x 25 mm. 01 RE @
Bornier triple a vis pour Cl, pas 5 mm, 10 A, 300 VAC. 02 BA, BB %
Bornier double a vis pour Cl, pas 5 mm, 10 A, 300 VAC. 01 A2 @
Embase jack stéréo @ 2,5 mm pour Cl. 01 E 17
0
Connecteur male 3 points a souder (pas 2.54 mm). 01 P %
Cavalier double pour connecteur male (pas 2.54 mm). 01 CAV @
Résistor 220 ohms 1/4 W 5 % (rouge-rouge-marron-or). 01 R2 ﬁ%}
Résistor 10 Kohms 1/4 W 5 % (marron-noir-orange-or). 01 R1 %
Diode de redressement 1N4004. 01 D2 ﬁﬂ
LED verte @ 3 mm diffusantes. 01 D1 %
Transistor MOSFET IRL520N, canal N, boitier TO220AB. 01 T’
S
Schéma

vee VINT  VEXT
- S|
=

CAV
P

Témoi dactite 5 N7 SZS

+

Alim
exteme A2

RE

L

Signal (4) E
Vee (2,3)

Gnd (1)

D

électronique

‘—
W

]

2Amaxi
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Test du module Relais

la phase 3
mais sur le bornier BB.

Charger Configuration
Phase le programme nommeé de test du module Résultats attendus

1 TEST-MREL.xml Connecter 'embase jack du | Le relais doit s’actionner pendant 5 secondes et la LED verte doit
module relais & la sortie B.0. | s’allumer, un appui sur “reset” ou I'arrét et la remise en marche du boitier
Positionner le cavalier sur la | relance la séquence.
position “VINT”.

2 Raccorder une alimentation | Identiques a la phase 1.
externe (6VDC) sur le bornier
“A1” en respectant
les polarités indiquées sur
le circuit imprimé.
Positionner le cavalier “CAV”
sur la position “VEXT”.

3 Conserver le montage de la | Quand le relais est au repos, le contréleur doit “sonner” (la continuité est
phase 1 ou 2, et positionner | établie) entre la borne 1 et la borne 3, et ne pas “sonner” entre la borne 1
les pointes test d'un et la borne 2.
contréleur entre la borne 1 Quand le relais est activé, le contréleur doit “sonner” entre la borne 1 et la
et la borne 3 du bornier BA | borne 2 et ne pas sonner entre la borne 1 et la borne 3.
puis entre la borne 1
et la borne 2 de ce méme
bornier comme indiqué
sur le plan ci-dessous

4 Réaliser le méme test que Identiques a la phase 3.

Cas de pannes
Inversion des polarités de I'alimentation externe.
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Applications du module Relais

Matériel nécessaire
1 module relais, 1 batterie 12V, 1 phare a LED, 1 moteur 12V, 1 cordon de liaison et 50 cm de fil souple 2 conducteurs.

Connexion du module
Module relais sur B.0 et le cavalier du module sur VINT.

+ Fa\

—

Moteur

5

|

-

4

3
3

Phare a LED

2
ENTREES NUMERIQUES

2
SORTIES NUMERIQUES

oooooo
oooooo
oooooo
oooooo

1
1

0

o

0 1 2 3
ENTREES ANALOGIQUES

Batterie 12V

56, O]

©¢€
+

Programme : 01_MREL

Objectif : commander simultanement 2 éléments de puissance.

Description : ce programme active la sortie B.0 de l'interface AutoProgX2 qui elle-méme active le relais.
L'alimentation de la bobine du relais est assurée par l'interface, le cavalier CAV est donc sur la position VINT.
Une batterie 12 Vcc alimente deux éléments de puissances : un motoreducteur et un phare a LED qui sont
commandés par les deux contacts inverseur du relais.

f Activer le ] attendre pendant
relais ;
sortie (ZXED
attendre pendant i)  ms
=n BE.O

Deésactiver le
relais
Attendre 5

Note : au lancement du programme, la sortie est activée pendant 5 secondes (le phare est allumé et le moteur

tourne) puis elle est désactivée, un appui sur “reset” ou I’arrét et la remise en marche de l'interface relance la
séquence.
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Présentation du module Ventouse électromécanique

Ventouse électromagnétique

Ce module est équipé d’un électroaimant puissant permettant de tenir
une masse en acier de 2 kg.

Il permet par exemple d’assurer la fermeture d’'une porte ou de libérer une porte
coupe-feu pour qu’elle se ferme automatiquement en cas d’incendie.

L’électroaimant peut étre :

soit fixé sur le circuit imprimé du module par 3 vis M3,

soit déporté du module (fils de 200 mm connectés sur un bornier a vis
ou soudé sur la carte).

La consommation de I'électroaimant est de 250 mA sous 6 V (un transistor
de puisance permet de connecter le module directement a une sortie de l'inter-
face AutoProgX?2), ses dimensions sont : & =20 mm x H =15 mm.

Le cavalier CAV permet de choisir le mode d’alimentation de ce module.
Cavalier en position Vint : alimentation par l'interface AutoProgX2.

Cavalier en position Vext : alimentation par source externe 6 V connectée sur
le bornier A2 (respecter la polarité indiquée sur circuit).

Le module «Ventouse électromagnétique» est équipé d’'un témoin d’activité
(LED verte).
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des

Implantation
composants

WWW

Echelle : 1

v

\Y| 03 Vis acier téte cylindrique fendue M3 x 8 mm. VIS-ACZ-M3X8

RO 03 Rondelle PA6 pour vis M3, @ 3,2 x 7 x epaisseur 0.5 mm. SK-003-0305

EN 03 Entretoise @ 3,1 x @ 6 x H 4. SK-005-3155

T’ 01 Transistor MOSFET IRL520N, canal N, boitier TO220AB. TRA-IRL520N

D1 01 LED verte @ 3 mm diffusante. DEL-3-V-DIFF

D2 01 Diode de redressement 1N4004. DIOD-1N4004

R1 01 Résistor 10 Kohms 1/4 W 5 % (marron-noir-orange-or). RES-10K

R2 01 Résistor 220 ohms 1/4 W 5 % (rouge-rouge-marron-or). RES-220E

CAV 01 Cavalier double pour connecteur méle (pas 2.54 mm). CO-CAVA

P 01 Connecteur male 3 points a souder (pas 2.54 mm). CO-PCB-M3P

E 01 Embase jack stéréo @ 2,5 mm pour CI. EMB-JACK-D2M5A-STE
S ,A2 02 Bornier double a vis pour Cl, pas 5 mm, 10 A, 300 VAC. BOR-2-Cl

\") 01 Electroaimant ventouse @ 20 x H 15, alimentation 6 V, fils 200 mim. ELEC-AIM-D20H15-6V
CI-AP-PWR | 01 Circuit imprimé 30 x 54 x 1,6 mm. CI-AP-PWR
REPERES | NOMBRE | DESIGNATION REF. A4

PROJET PARTIE
Echelle : g@ A4 Module Ventouse
4 AutuPrug électromagnétique
m Classe TITRE DU DOCUMENT
Nom Date Nomenclature
et implantation des composants
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Nomenclature du kit réf. K-AP-MVEN-KIT

Le module ventouse électromagnétique est commercialisé en 2 versions.

- prét a 'emploi, composants soudés ;
- en kit, composants a implanter et braser.

Le kit comprend toutes les piéces et composants électroniques permettant de réaliser

le module ventouse électromagnétique.

DESIGNATION QUANTITE REPERES DESSIN
Circuit imprimé 30 x 54 x 1,6 mm. 01 CI-AP-PWR g o

RETEREE

P 6ee0 O
Bornier double a vis pour Cl, pas 5 mm, 10 A, 300 VAC. 01 A2 @
Embase jack stéréo & 2,5 mm pour CI. 01 E T@@

o
Connecteur male 3 points a souder (pas 2.54 mm). 01 P %@i
Cavalier double pour connecteur méle (pas 2.54 mm). 01 CAV @
Résistor 220 ohms 1/4 W 5 % (rouge-rouge-marron-or). 01 R2 %
Résistor 10 Kohms 1/4 W 5 % (marron-noir-orange-or). 01 R1 %
Diode de redressement 1N4004. 01 D2 @
LED verte @ 3 mm diffusante. 01 D1 %
Transistor MOSFET IRL520N, canal N, boitier TO220AB. 01 T’ El
>

Entretoise @ 3,1 x @ 6 x H 4. SK-005-3155. 03 EN @
Rondelle PA6 pour vis M3, & 3,2 x 7 x épaisseur 0,5 mm. SK-003-0305. 03 RO
Vis acier téte cylindrique fendue M3 x 8 mm. VIS-ACZ-M3X8. 03 Vi 7

VINT VEXT
1 CcAv

i

Signal (4)
Vee (2,3)

Gnd (1)

Alim externe

A2

Q-

O

QL
Y

GND

1
||I
|
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Test du module Ventouse électromécanique

Phase

Charger
le programme nommé

Configuration
de test du module

Résultats attendus

TEST-MVEN.xml

Raccorder 'embase jack

du module Ventouse
électromagnétique a la sortie
B.0

Positionner le cavalier sur
la position “VINT”.
Puis charger le programme.

la ventouse électromagnétique s’active pendant 5 secondes et la LED
verte doit s’allumer, un appuis sur “reset” ou I'arrét et la remise en marche
du boitier relance la séquence.

Il faut tester le fonctionnement avec une piece en acier qui doit s’aimanter
a la ventouse pendant I'activation.

Raccorder 'embase jack

du module ventouse
électromagnétique a la sortie
B.0

Raccorder une alimentation
externe (6 Vcc maxi) sur

le bornier “A1” en respectant
la polarité puis positionner
le cavalier sur la position
“VEXT”.

Et charger le programme.

La ventouse électromagnétique s’active pendant 5 secondes et la LED
verte doit s’allumer, un appuis sur “reset”’ ou I'arrét et la remise en marche
du boitier relance la séquence.

Il faut tester le fonctionnement avec une piece en acier qui doit s’aimanter
a la ventouse pendant I'activation.

Cas de pannes
Inversion des polarités de I'alimentation externe.

Qﬂwww.a4,fr AutoProg - chap 4 - Actionneurs pour sorties numériques
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Applications du module Ventouse électromécanique

Matériel nécessaire
1 module ventouse électromagnétique, 1 batterie 6 V, 2 modules contact sec, 2 interrupteurs arrét d’'urgence industriel
(style coup de poing), 3 cordons de liaison et 20 cm de fil souple deux conducteurs.

Connexion du module
Module ventouse électromagnétique sur B.0 avec le cavalier sur la position VEXT, les modules contacts secs sur C.0

et C.4, brancher un interrupteur sur chacun des modules contacts secs.

Réarmement

5

ENTREES NUMERIQUES

4

3

Arrét d’urgence

2

L

I’électroaimant
retient la porte

0

0 | 2 3
ENTREES ANALOGIQUES

Batterie 6 V

Programme : 01_MVEN

Objectif : libérer une porte coupe-feu.
Description : dans cette application le module ventouse électromagnétique va maintenir ouverte une porte coupe-feu
qui par un systéme de ressort mécanique est naturellement fermée.

En fonctionnement normal, la ventouse est donc toujours activée.

Un arrét d’'urgence incendie a ouverture de contact désactive la ventouse obligeant la porte a se refermer.

Un bouton de réarmement permet de ré-activer la ventouse une fois la situation redevenue normale.

Nous allons utiliser une alimentation externe de 6V raccordé sur le bornier “A1”, le cavalier “CAV” doit donc étre

sur la position VEXT.

Deébut

T s répéter L;:o

jusqu'a ce que l'entrée [BIRS est B 10

_réhéter indéfiniment

ventouse
activée

desactivée

PR Anét (S —
FEPEIET | repater _sortic (XK

jusqu'a ce que l'entrée eIl

jusqu'a ce que l'entrée est
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Présentation du module de Puissance

Module de Puissance

Ce module permet de commander un élément de puissance a courant continu
(moteur, résistance, ampoule électrique, solénoide, etc.) dont la consommation
dépasse 25 mA qui est le courant maximum supporté par les sorties de
l'interface AutoProgX2.

Il est intercallé entre la sortie de l'interface AutoProgX2 et I'élément de
puissance.

Deux versions sont proposées, 'une avec une entrée par bornier a vis pour les
fils d’alimentation extérieur, 'autre avec une embase 6,3 x 2mm pour connecter
un bloc d’alimentation.

Le cavalier CAV permet de choisir le mode d’alimentation du module.

Cauvalier en position Vint ; alimentation par I'interface AutoProgX2.

Cavalier en position Vext : alimentation par source externe connectée sur le
bornier A2 (respecter la polarité indiquée sur circuit) ou sur 'embase 6,3 x 2 mm
pour la version “embase”.

Le module de puissance supporte un courant de 3 A maxi et une alimentation
externe de 24 V maxi.

Une LED verte indique I'état du module.
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Implanta

VERSION ALIMENTATION EXTERNE

tion

s composants

de

K-AP-MPWE

T 01 Transistor MOSFET IRL520N, canal N, boitier TO220AB. TRA-IRL520N

D1 01 LED verte @ 3 mm diffusante. DEL-3-V-DIFF

D2 01 Diode de redressement 1N4004. DIOD-1N4004

R1 01 Résistor 10 Kohms 1/4 W 5 % (marron-noir-orange-or). RES-10K

R2 01 Résistor 220 ohms 1/4 W 5 % (rouge-rouge-marron-or). RES-220E

CAV 01 Cavalier double pour connecteur méle (pas 2.54 mm). CO-CAVA

P 01 Connecteur male 3 points a souder (pas 2.54 mm). CO-PCB-M3P

E 01 Embase jack stéréo & 2,5 mm pour Cl. EMB-JACK-D2M5A-STE

S 01 Bornier double a vis pour Cl, pas 5 mm, 10 A, 300 VAC. BOR-2-Cl

A1 01 Connecteur bloc d’alimentation 6,3 x 2 mm, pour circuit imprimé. EMB-DC-6M3X2M-CI

CI-AP-PWR | 01 Circuit imprimé 30 x 54 x 1,6 mm. CI-AP-PWR

REPERES | NOMBRE | DESIGNATION REF. A4

A4 PROJET PARTIE
g S EIC AutaProg | e
m Classe TITRE DU DOCUMENT
Nom Date Nomenclature
v et implantation des composants
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Nomenclature du kit réf. K-AP-MPWE-KIT

Le module de puissance est commercialisé en 2 versions.

- prét a 'emploi, composants soudés ;
- en kit, composants a implanter et braser.

Le kit comprend toutes les piéces et composants électroniques permettant de réaliser

le module de puissance.

DESIGNATION QUANTITE REPERES DESSIN
Circuit imprimé 30 x 54 x 1,6 mm. 01 CI-AP-PWR 3 "5
000!
a0
Connecteur bloc d’alimentation 6,3 x 2 mm, pour circuit imprimé. 01 A1 (‘ﬁ
Bornier double a vis pour CI, pas 5 mm, 10 A, 300 VAC. 01 S ‘
Embase jack stéréo & 2,5 mm pour Cl. 01 E if(@
Connecteur male 3 points a souder (pas 2.54 mm). 01 P Eg%
Cavalier double pour connecteur male (pas 2.54 mm). 01 CAV ﬁj
Résistor 220 ohms 1/4 W 5 % (rouge-rouge-marron-or). 01 R2 %
Résistor 10 Kohms 1/4 W 5 % (marron-noir-orange-or). 01 R1 %
Diode de redressement 1N4004. 01 D2 @
LED verte @ 3 mm diffusantes. 01 D1 //y
Transistor MOSFET IRL520N, canal N, boitier TO220AB. 01 T’ @

VINT VEXT
r1 CAV

Vee Vee
E=»

E
Signal (4)

Vee (2,3) .
ERVAN

Gnd (1 -
U Témoin
dactivité

N

oD
||I

GND
'

GND.

GND

alim externe

+ Al
: S o S~
@ Sortie * 2
i achonneurﬁ -
% ——

Schéma électronique
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VERSION BORNIER A VIS

K-AP-MPWR

Implantation

des composants

f'_e 5

w x
0sOz
2O
LN <

e 8+

Echelle

1

T 01 Transistor MOSFET IRL520N, canal N, boitier TO220AB. TRA-IRL520N
D1 01 LED verte @ 3 mm diffusante. DEL-3-V-DIFF
D2 01 Diode de redressement 1N4004. DIOD-1N4004
R1 01 Résistor 10 Kohms 1/4 W 5 % (marron-noir-orange-or). RES-10K

R2 01 Résistor 220 ohms 1/4 W 5 % (rouge-rouge-marron-or). RES-220E
CAV 01 Cavalier double pour connecteur méle (pas 2.54 mm). CO-CAVA

P 01 Connecteur méle 3 points a souder (pas 2.54 mm). CO-PCB-M3P
E 01 Embase jack stéréo @ 2,5 mm pour CI. EMB-JACK-D2M5A-STE
S, A2 02 Bornier double a vis pour Cl, pas 5 mm, 10 A, 300 VAC. BOR-2-Cl
CI-AP-PWR | 01 Circuit imprimé 30 x 54 x 1,6 mm. CI-AP-PWR
REPERES | NOMBRE | DESIGNATION REF. A4

[ SicivoLoni]

4

Classe

PARTIE

PROJET
Echelle : g@ A4 AutuPrug Module de Puissance

Version Bornier a vis

Nom

Date

v

TITRE DU DOCUMENT

Nomenclature
et implantation des composants
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Nomenclature du kit réf. K-AP-MPWR-KIT

Le module de puissance est commercialisé en 2 versions.
- prét a 'emploi, composants soudés ;
- en kit, composants a implanter et braser.

Le kit comprend toutes les piéces et composants électroniques permettant de réaliser

le module de puissance.

DESIGNATION QUANTITE REPERES DESSIN
Circuit imprimé 30 x 54 x 1,6 mm. 01 CI-AP-PWR B T
1100t
o 0e000
Bornier double a vis pour Cl, pas 5 mm, 10 A, 300 VAC. 02 S
Embase jack stéréo & 2,5 mm pour CI. 01 E —
@
Connecteur male 3 points a souder (pas 2.54 mm). 01 P %@j
Cavalier double pour connecteur male (pas 2.54 mm). 01 CAV ﬁj
Résistor 220 ohms 1/4 W 5 % (rouge-rouge-marron-or). 01 R2 %
Résistor 10 Kohms 1/4 W 5 % (marron-noir-orange-or). 01 R1 %
Diode de redressement 1N4004. 01 D2 @
LED verte @ 3 mm diffusante. 01 D1 %
Transistor MOSFET IRL520N, canal N, boitier TO220AB. 01 T’ @

VINT VEXT

) CAV

VCC vee
B °

R2

Signal (4) E

S A2
Vee (2,3)

Gnd (1)

Témoin
d'activité

R1

GND )
| I
GND
]
GND
t

) a7 St
- a Sortie
ERAVAN | |actionneur alim extere
- o Sl

GND

Schéma électronique
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Test du module de Puissance

Version alimentation externe par bornier a vis (K-AP-MPWR)

Charger
le programme nommé

Configuration

Phase de test du module

Résultats attendus

Utiliser le module K-AP- MPWR.
Connecter 'embase jack du
module puissance a la sortie
B.0, raccorder sur le bornier
de sortie “S” I'actionneur

a piloter (un moteur dans cet
exemple) positionner

le cavalier sur la position
“VINT”.

Puis charger le programme.

1 TEST-MPW.xml

le moteur doit tourner pendant 5 secondes et la LED verte doit s’allumer,
un appuis sur “reset” ou I'arrét et la remise en marche du boitier relance
la séquence.

Utiliser le module K-AP- MPWR.
Connecter 'embase jack du
module puissance a la sortie
B.0, raccorder sur le bornier
de sortie “S” I'actionneur

a piloter (un moteur dans cet
exemple).

Raccorder une alimentation
extérieure (24 VVcc maxi) sur
le bornier “A1” en respectant
la polarité puis positionner le
cavalier sur la position “VEXT".
Et charger le programme.

le moteur doit tourner pendant 5 secondes et la LED verte doit s’allumer,
un appuis sur “reset” ou l'arrét et la remise en marche du boitier relance
la séquence.

Version alimentation externe par embase (K-AP-MPWE)

Configuration
de test du module

Charger

Phase le programme nommé

Résultats attendus

1 TEST-MPW.xml Utiliser le module K-AP- MPWE.
Connecter 'embase jack du
module puissance a la sortie
B.0, raccorder sur le bornier
de sortie “S” I'actionneur

a piloter (un moteur dans cet
exemple) positionner

le cavalier sur la position
“VINT”.

Puis charger le programme.

le moteur doit tourner pendant 5 secondes et la LED verte doit s’allumer,
un appuis sur “reset” ou I'arrét et la remise en marche du boitier relance
la séquence.

Utiliser le module K-AP- MPWE.
Connecter 'embase jack du
module puissance a la sortie
B.0, raccorder sur le bornier
de sortie “S” 'actionneur

a piloter (un moteur dans cet
exemple). Connecter un bloc
d’alimentation extérieure

(24 Vcc maxi) sur 'embase
6,3 x 2 puis positionner le
cavalier sur la position “VEXT”
Et charger le programme.

le moteur doit tourner pendant 5 secondes et la LED verte doit s’allumer,
un appuis sur “reset” ou I'arrét et la remise en marche du boitier relance
la séquence.

Note : le module de puissance utilisé dans ces tests (moteur ou autre actionneur) doit étre compatible du mode d’alimentation du module

puissance (courant/ intensité).

Dans la phase 1 I’alimentation provient du boitiet AutoProg (cavalier sur position VINT).
Dans la phase 2 I’alimentation est au choix de I'utilisateur dans la limite de 24Vcc / 3A (cavalier sur la position VEXT).

Cas de pannes
Inversion des polarités de I'alimentation externe.
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Applications du module de Puissance

Matériel nécessaire
1 module de puissance, 2 modules bouton-poussoir, 1 moteur 12 V, une batterie 12 V, 3 cordons de liaison

et 20 cm de fil souple deux conducteurs.

Connexion du module
Module de puissance sur B.0 avec le cavalier sur la position VEXT, les modules bouton-poussoir sur C.0 et C.1,

brancher le moteur et la batterie comme ci-dessous.

Moteur

L]

4
ENTREES NUMERIQUES

©

2

Bouton arrét T
Bouton marche ; 0.l 25
" " ENTREES ANALOGIQUES

1

0

Batterie 12 V

Programme 01_MPW

Objectif : commander un moteur avec un bouton-poussoir et I'arréter avec un deuxiéme bouton-poussoir.
Description : Le module de puissance est connecté a la sortie B.0.

Une alimentation extérieure est connectée sur 'embase ou le bornier A2 (en fonction du type de module) et le moteur

est raccordé au bornier “S”.
Le bouton-poussoir marche est connecté a I'entrée C.0 et active le moteur, le bouton-poussoir arrét est connecté a

'entrée C.1 et arréte le moteur.

Début

| répéter indéfiniment
: ' silentrée 24 activée - |
fare  soric (UKD

Nen 1 si fentrée -1 activée -

BP Marche

marche
moteur

f arret moteur ] i

AutoProg - chap 4 - Actionneurs pour sorties numériques 4107 Programmation avec Picaxe Editor - 2017 CZL' www.a4.fr



Page blanche



Présentation du module Buzzer

Buzzer

Ce module émet un son dont on peut choisir la fréquence et la durée
a l'aide de linstruction “Son”.
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Implantation des composants

OS

CI-AP-BPL @
=

Embase jack stéréo @ 2,5 mm pour Cl.

EMB-JACK-D2M5A-STE

E 01

BUZ 01 Buzzer piezzo 3-30 V, 100 dB a 30 cm, 4,5 KHz @ 17 mm. BUZ-CI-D17

CI-AP-BPL | 01 Circuit imprimé 30 x 54 x 1,6 mm. CI-AP-BPL

REPERES | NOMBRE | DESIGNATION REF. A4
PARTIE

4

[ SicivoLoni]

Echelle : g—@ A4 Autﬂprﬂg

Module Buzzer

TITRE DU DOCUMENT

Nom

Date

v

Classe
Nomenclature
et implantation des composants
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Nomenclature du kit réf. K-AP-MBUZ-KIT

Le module buzzer est commercialisé en 2 versions :
- prét a 'emploi, composants soudés ;
- en kit, composants a implanter et braser.

Le kit comprend toutes les piéces et composants électroniques permettant de réaliser le module buzzer.

DESIGNATION QUANTITE REPERES DESSIN
Circuit imprimé 30 x 54 x 1,6 mm. 01 CI-AP-BPL o —+3° - o
e ltoe0ll:
@] o 090000
Embase jack stéréo & 2,5 mm pour CI. 01 E —=
e
Buzzer piezzo 3-30 V, 100 dB a 30 cm, 4,5 KHz & 17 mm. 01 BUZ e
U

Schéma électronique
vee
Gnd (1) ES Gnd - BUZ
Vee 8
Vee (2,3) pay
Signal () L1\ - O
- IGND - [GND
Test du module
Charger Configuration
Phase le programme nommé de test du module Résultats attendus
1 TEST-MBUZ.xml B.0 Le module Buzzer doit jouer Happy Birthday.

Cas de pannes

La LED témoin ne s’allume pas, vérifier que :
- le cordon jack du module buzzer est correctement enfiché dans son embase lors du test ;

- la LED est implantée dans le bon sens ;
- les composants sont correctement brasés.
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Applications du module Buzzer 1/2

Matériel nécessaire
1 module bouton-poussoir, 1 module Buzzer, 2 cordons de liaison.

Connexion du module
Connecter le module bouton-poussoir sur I'entrée C.0 et le module Buzzer sur la sortie B.0.

]
5

4

4

3
ENTREES NUMERIQUES

3
SORTIES NUMERIQUES

2
2

)

0

0 | 2 3
ENTREES ANALOGIQUES

Programme : 08-MBUZ1
Objectif : déclencher une siréne en fonction de I'appui d’une touche.
Description : la siréne est déclenchée par le bouton-poussoir.

_rébéter indéfiniment
faire | silentrée oW activée - |

Ij&:erson pendant m‘ ms sur [EXED
_jgi;erson @ pendant i) | mssur KD

BP appuyé ?

Ol sur B.O
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Applications du module Buzzer 2/2

Matériel nécessaire

4 modules bouton-poussoir, 1 module Buzzer, 5 cordons de liaison.

Connexion du module

Connecter les modules bouton-poussoir sur les entrées C.0, C.1, C.2 et C.3, le module Buzzer sur la sortie B.0.

0

Programme : 08-MBUZ2

]

4

™

2
ENTREES NUMERIQUES

1

0

5

4

3

2
SORTIES NUMERIQUES

) |

o

0 | 2 3
ENTREES ANALOGIQUES

Objectif : jouer un air de musique en fonction de la touche appuyée.
Description : le choix de I'air joué est effectué par le bouton-poussoir.

Début

choisir sa musique

BPO appuye ?

]
BP1 appuyé ?

M
M

Mo

BP3 appuye ?
Man

BEP2 appuyé ? -
Om

Happy
Birthday
Jingle Bells
Silent Might
Rudalph
Reindeer

_repeEr indéfiniment
| silentrée | activée - |

faire uokrm sur EXE3

 silentrée [T

faire uouer

faire quer Rudolph - £18 B.O - |

Note : il existe 4 airs préprogrammeés (Happy Birthday, Jingle Bells, Silent Night, Rudolph).
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Présentation des afficheurs OLED

Afficheurs OLED*

Ces afficheurs OLED* permettent d’afficher 16 caractéres sur 2 lignes (RAX-
133Y) et 20 caractéres sur 4 lignes (RAX-134Y).

lls sont équipés d'un module de gestion PICAXE 18M2 préprogrammé qui rend
leur mise en ceuvre tres facile.

Pour une utilisation avancée, ces modules sont facilement reprogrammables
en vue d’exploiter les entrées/sorties supplémentaires offertes par le
microcontréleur PICAXE 18M2.

OLED 4=
A4 Technolo9ie
W, a4, fr

Afficheur FPlcaxe
OLED 2xl1e caract

* La technologie OLED (Organic Light-Emitting Diode) confére d’excellentes performances
d’affichage : luminosité élevée, angle de vue important, visibilité dans le noir, faible
consommation.
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Mise en service des afficheurs OLED 1/4

Caractéristiques principales et contenu du kit

— affichage OLED de 16 caracteres sur 2 lignes (RAX-133Y) / 20 caracteres sur 4 lignes (RAX-134Y)
— connexion par liaison série a un microcontréleur PICAXE ;

— Firmware open source, possibilité de stocker jusqu’a 16 messages prédéfinis.

Nomenclature du kit (réf. RAX-133Y)

Le kit comprend toutes les piéces et composants électroniques permettant de réaliser le module.

DESIGNATION

QUANTITE REPERES

Circuit imprimé AXE133 01 Cl
Afficheur OLED 16x2 01 Afficheur
PICAXE-18M2 préprogrammé avec Firmware AXE133 01 IC1
Support de circuit intégré 18 pattes 01 SUP
Résistor 22 Kohms (rouge, rouge, orange, or) 01 R1
Résistor 10 Kohms (marron, noir, rouge, or) 02 R2, R3
Condensateur 100 nF 01 C1
Embase jack 3.5 mm de programmation 01 CON1
Barrette male/male sécable pas de 2,54 mm 02 H1, H2

DESSIN

Montage du kit

1 - Souder les 3 résistors R1, R2, R3 (leur valeur est indiquée sur le circuit imprimé).

2 - Souder le condensateur C1 et le support de circuit intégré SUP. Insérer le circuit intégré IC1 dans son support.
ATTENTION ! Veiller au sens d’'implantation d'IC1 (encoche a I'opposé de C1).

3 - Positionner 'embase jack CON1 en s’assurant que celle-ci est en contact total avec le circuit imprimé

puis la souder.

4 - Casser 3 points de la barrette de connexion H2. Souder ce connecteur a 'emplacement indiqué

par le repére H2.
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Mise en service des afficheurs OLED 2/4

Retourner la carte

5 - Positionner la barrette de connexion H1 en ajoutant 4 points de connexion supplémentaires provenant de H2
(soit un total de 14 points de connexion en partant du coin de la carte).

Veiller a laisser
ces deux pastilles libres
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Pour le RAX-133Y uniquement
Vérifier tous les points de soudure des composants avant de passer a I’étape suivante

6 - Tous les composants doivent étre soudés correctement et a plat sur la carte. Leurs pattes doivent étre coupées

a ras du circuit imprimé. Il est important de vérifier avec attention ces points car il est impossible de les corriger
par la suite une fois que le module afficheur OLED est soudé.

7 - Positionner le module au dos de I'afficheur OLED. Maintenir un espace entre le dos du module
et le dos de I'afficheur.

Veiller a laisser
ces deux pastilles libres

8 - Retourner le tout et souder le connecteur coté «face avant» de 'afficheur OLED.

Veiller a laisser
ces deux pastilles libres
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Mise en service des afficheurs OLED 3/4

Pour le RAX-134Y uniquement
Vérifier tous les points de soudure des composants avant de passer a I’étape suivante.

6 - Tous les composants doivent étre soudés correctement et a plat sur la carte. Leurs pattes doivent étre coupées
a ras du circuit imprimé.

Il est important de vérifier avec attention ces points car il est impossible de les corriger par la suite une fois que le
module afficheur OLED est soudé.

7 - Positionner le module au dos de I'afficheur OLED.
Maintenir un espace entre le dos du module et le dos de I'afficheur.

Veiller a laisser
ces deux pastilles libres

8 - Retourner le tout et souder le connecteur coté « face avant » de I'afficheur OLED.

Veiller a laisser
ces 