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PLAN

Mise en situation
Analyse fonctionnelle

Etude de ABB-Tool

* Choix des composants.
« Simulation.
+ Réalisation.

Etude de ABB:

* Choix des composants.
* Asservissement.

* Simulation.

* Reéalisation.

Conclusion




386 ; MISE EN SITUATION

O
})\\ .
Le billard est un jeu historique, pratiqué a I'échelle
mondiale, avec des organisations et des tournois
internationaux. Et étant un passionné et joueur

quotidien de ce jeu, j'ai choisi de m'y investir et de
I'améliorer.
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Le principe de fonctionnement
des tables de billards actuel



-

MISE EN SITUATION

. Problématique

-

N

Comment moderniser le systeme de paiement
pour surmonter ses problemes technigues et

expérience utilisateur améliorée aux joueurs ?

~

traditionnel par jetons utilisé sur les tables de billard

pratiques, et ainsi offrir une gestion optimisée et une

/




SOLUTION PROPOSEE

Remplacer le systéeme actuel des tables de billard, par un systéme de paiement électronique basé sur
des cartes rechargeables et un mécanisme électromécanique pour la distribution des boules

/ Clapet ferme Clapet ouvert \

| = — | =T —
| I
=0
| :
u | .
A




07 ANALYSEFONCTIONVELLEDUSYSTEMECOMPLET O

uc [Model] Auto Boules Billard [ ABB ] J

«component» E]
Auto Boules Billard

CONSULTERLE SOLDE

| AFFICHAGE

OBTENIR LES BOULES

N
«include»
\

X —~—~—_CARTE RFID

RECHARGER LA CARTE

RECEPTIONNISTE
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ANALYSE FONCTIONNELLE DU SYSTEME COMPLET

req [Model] Auto Boules Billard[ ABB ]/T

«requirement»
L'Alarme

Id="1.4"

Text = "Le systéme doit étre
capable de déclencher
l'alarme sonore si la carte
n'est pas valide."

«requirement»
Auto Boules Billard

Id = ll1ll
Text = "Le systeme automatise de
mise pour les tables de billard."

«requirement»
Les Boules

id ="

«requirement»
L'Affichage

Id="1.3"

Text = "Le systéme doit étre capable
d'afficher les informations
demandées."

de la

Text = "Le systéme doit étre
capable de donner les
boules aprés la validation

i

carte."

«requirement»
La capacité

«requirement»
Barre de Blockage

ld="1.1.1.1"
Text = "Supporter la force

affecter sa mouvement."

appliquée par les boules sans

| g

Text ="Varie entre 0 et 90
degrés."

181 G

«requirement»

ld="1.2"

RFID."

Text = "Le systéme doit étre capable
de lecture et d'écriture de la carte

«requirement»

«requirement»

Etat Normal Etat Anormal
d’="1:1.1.2" ld="1.1.1.3"
Text ="Fermeture de la Text ="Ouverture de la
barre." barre."
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ANALYSE FONCTIONNELLE DU SYSTEME COMPLET

bdd [Model] Auto Boules Billard[ ABB ])

C -

«block»
Chaine d'Energie

moteur

«block»
Moteur

«block»
Auto Boules Billard

«block»
Keypad

Keypad

«block»
Arduino

arduino

battrie

«block»
Batterie

«block»
RFID reader

@ Fu-caz @

Chaine d'Inform ation

«block»

RFID reader

LCD

«block»
LCD
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ABB-TOOL

a4 N

L'exigence d'utiliser des cartes
rechargeables sur les tables de billard
nous a obligés a construire un appareil

capable de gérer le solde des cartes.

Nous |'avons appelé ABB-TOOL

N ya

& SF @
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Arduino Nano

Caractéristiques:

- Microcontrdleur : ATmega328
- Alimentation : 5V

- Vitesse de I'horloge : 16 MHz
- Analog IN Pins : 8

- Dimensions : 18 x 45 mm

CHOIX DES MATERIAUX

RFID-RC522

Caractéristiques:

- Alimentation : 13mA/ 3.3V

- Fréquence : 13.56MHz

- Distance de lecture : 5 cm

- Protocoles : ISO/MIFARE

- Data Transfer Rate: 424 kbps

LCD 16x2 avec 12C

Caractéristiques:

- Alimentation : 5V

- 2 lignes de 16 caractéres.

- Rétro-éclairage bleu

- Adresse 12C : 0x20

- Dimensions : 36x79x20 mm

KeyPad 4x4

Caractéristiques:

- Alimentation : 3.3V a 5V

- Config : 4 lignes / 4 colonnes

- Nombre de touches : 16

- Rebond de contact : <=5 ms

- Dimensions : 69x76.9x0.8mm

10
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CHOIX DES CARTES RECHARGEABLES

RFID Tag Mifare 1Kb

O O O O O

Technologie : RFID MIFARE® Classic 1K EV1
Norme : 1SO14443A

Fréquence : 13,56 Mhz

Identifiant : 4 Byte NUID

Anneau : 2 cm de diametre

MFRC522

Arduino RFID Library for MFRC522 (SPI) Read/Write a RFID Card or Tag using the ISO/IEC
14443A/MIFARE interface.

1411 v|  REMOVE

File => Exemples => MFRC522 => Dumplnfo

Firmware Version: 0x92 = v2.0
Scan PICC to see UID, SAK, type, and data blocks...
Card UID: D7 DO 60 7B
Card SAK: 08
PICC type: MIFARE 1KB
Sector Block 01 2 3 8 AccessBits
15 63 00 00 00 00 001]
62 00 00 00 00
61 00 00 00
60 35 38 00 00
59 00 00 00 00
58 00 00 00
57 00 00 00 00
00 00 00 00
00 00 00 00

0
0
0
0
0
0
0
0
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SIMULATION DU ABB-TOOL

»  Nous avons implémenteé |a
programmation sur Arduino IDE.

e [t nous avans effectué la

simulation sur Proteus.

17381D50D36D54068F042A/ABB-Tool -Simulation.ino.elf” “C:\\Users\\bilal\\AppData\\Local\\Temp\\arduino\\sketches\\5CC513F@923]

-al\\Temp\\arduino\\sketches\\5CC513F89237381D5DD36D54068F042A/ABB-Tool-Simulation.ino.elf" "C:\\Users\\bilal\\AppData\\Loci '
"r:\\Users\\bilal\\AppData\\Local\\TemP\\arduino\\sketches\\5((513F09237381DSDD36054068F942A/ABB-Tool-Simulation.ino.hex" 1
I
Program File: ..\..\..\..\\Users\\bilal\\AppData\\LO( Hide All v |
Clock Frequence: 16MHz Hide All v I
Initial Contents Of Data EEPROM: Hide All v |
NAME: Arduino NANO Hide All v I
URL: www.TheEngineeringProjects.com Hide All ¥ I
VERSION: 40 Hide Al v ) B R e R e




REALISATION DU ABB-TOOL

Présence
de carte
oui
Affichage du solde

Non ¢

oui

turn #I: Edit ‘ '3

Ecriture du nouveau
solde

Présence
de carte
i

Le solde a éte
modifié avec succes

L'organigramme de
fonctionnement

Le code de fonctionnement se trouve dans
I'annexe 2




AUTO BOULES BILLARD

le systeme automatisé intégré dans les tables de billard,
capable de distribuer les boules par paiement avec des

cartes electroniques i
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Arduino Uno

CHOIX DES MATERIAUX

RFID-RC522

Caractéristiques:

- Microcontrdleur : ATmega328
- Alimentation : 5V

- Vitesse de I'horloge : 16 MHz
- Analog IN Pins : 6

- Dimensions : 68 x 53 mm

Caractéristiques:

- Alimentation : 13mA/ 3.3V

- Fréquence : 13.56MHz

- Distance de lecture : 5 cm

- Protocoles : ISO/MIFARE

- Data Transfer Rate: 424 kbps

Buzzer

Caractéristiques:

- Alimentation : 5V

- Décibel : > 85db/10cm
- Fréquence : 2500Hz

- Taille : 10 mm

Bouton Poussoir

LCD 16x2 avec 12C

Caractéristiques:

- Alimentation : 5V

- 2 lignes de 16 caractéres.

- Rétro-éclairage bleu

- Adresse 12C : 0x20

- Dimensions : 36x79x20 mm

(®



CHOIX DU MOTEUR

I~ Clapet

Faire une rotation
entre 0° et §0°

Pour effectuer le choix, il est nécessaire de
calculer le couple requis pour effectuer une

rotation en présence des boules et du clapet.

Clapet

K/

*¢ Données pour le Billard :

Masse de boule

0.16 kg

Longueur de clapet

0,1 m

Masse de clapet

0.3kg

Vitesse angulaire en 0,5 seconde.

w =1 rad/s

X/

+* Etape 1: Calcul du couple pour tourner le clapet :

> Le Moment

I =

d'inertie:

1 2
-mlL
3

—

» |'accélération angulaire :

(44

_w
At

—

I1=0,001kg - m?

a =2rad /s*



b do) dohd -

CHOIX DU MOTEUR

«» Etape 3: Calcul du couple totale nécessaire :

> lecoupleCp:
PIE LD Ct=Cp+(Ftxa) == | Ct=0.1235N.m

Cp=a.l — Cp = 0,002 Nm

X/

+ Etape 2: Calcul de la force exercée par les boules :

0 Moteur de choisi : NF123G

> laforce due a gravite sur chague boules :

Tension nominal 12V
> laforce totale applique a clapet le long de |a pente : La vitesse de rotation 25 00]en i
Le courant nominal 0.5A

Ft =Fgx15xsin(10) ==  Ft=4.05/N
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CHOIX DU MOTEUR

[ MCC HRéducteurH Charge }
aom WS
Jm Jr Jch

O Calcul de réducteur :

<+ Calcul du rapport de réduction :

Le rapport de réduction r nécessaire pour obtenir

une vitesse de 1.57 rad/s a partir de 261.8 rad/s est :

m
r=— = r=167

Etant donné la haute vitesse du moteur, e

< Le couple de sortie Cs :

Cs=r.Cm = Cs=33.4Nm

I'utilisation d'un réducteur est probablement

nécessaire.

Ce couple est suffisamment pour entrainer le
clapet et aussi a la force appliquée par les
boulles de Billard

o Angle de rotation : % (90°)

o Letempsderéponse:1s

Donc la vitesse de sortie : ws = 6/t = 1.57rad/s

<+ Moment d’inertie totale :

o La vitesse angulaire moteur :

. o
wm = 261.8 rad/s J=jm+jr+—5 = | J=0.02710"° Kg.m*



830°" "°E°§

CHOIX DE LA BATTERIE

K/

+* Choix de batterie se fait par : < la batterie choisie :

o La capacité en Ah. Battle Born 50Ah 12V LiFePO4 Deep Cycle Battery

o Latension nominale.

O/

s Calcul de la capacité de la batterie nécessaire :

Electrical Specification

u Voltage 12V
= Capacity 50AH

y . -4°F to 135°F
Operating Temperature (-20°C t0 57.2°C)
/ Efficiency 99%
Self Discharge 2-3% per month

1
1
1
1
1
L}
1
1
1
1
1
o le courant consommé par moteur : 0.5A :
o l'autonomie demandé : 6 jours !
1

1

1

L}

1

1

1

1

1

L}

1

1

1

1

o la durée de fonctionnement : 12h/jours

Par définition : Cbat = I.At
D’ou : Cbat = 36 Ah

Maximum Series Voltage 48V
Cycles 3K-5K
Built-in BMS Internal
Choix : Chat = 50 Ah Resistance 16 mQ
Usable DoD 100%

Pour |a raison de la sécurité et la Valeur consomme par
les composants électronique
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CHOIX DU HACHEUR

O/

s Description :

Pont en H L298N

Moteur B

Ce circuit, tres populaire et bon marché,
offre un bon moyen de piloter jusqu’a
deux moteurs a courant continu.

Moteur A

‘ Commande du moteur B :
Tension (signal PWM)
Sens de rotation

Commande du moteur A :
Sens de rotation
Tension (signal PWM)

Sortie 5V
(pour alimenter I’Arduino)
GND
Alimentation
(de 5a35V)
Fermer ce cavalier pour activer
la sortie 5V pour I’Arduino
(dans ce cas, I'alimentation
ne doit pas dépasser 12V)
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+» Caractéristiques technique :

o Alimentation de la charge : de +6V a +35V

Courant Max en pointe : 2A

O

o Tension de commande logique Vss:

de +b5a +7V

+* Schéma de principe :

Ve Vec Vee
GND GND GND

CHOIX DU HACHEUR

+» Cablage :

GND

L298N
H-Bridge

@
@
E
=
m
y
=
-
=
=
=
&

21
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SCHEMA D’INSTALLATION FINALE

Batterie

Ponten H

Affichage
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ASSERVISSEMENT DE POSITION DE CLAPET

L Modélisation de la machine a CC: Modéle mécanique

X/

s Caractéristique de la MCC :

dﬂ(t)

.\-l\olt::r f\ (\* Charge * j —— = Cm(t) — Cr(t)
Me :

m Cr > C t) = Ki(t
Constante de couple 0.071 Nm/A @ cmc m( ) =Ki(®
La résistance d'induit 1.55 Q2 «* Modéle de la machine a courant continu:
Inductance d’induit 3.39 mH
Le moment d’inertie 0.27 Kg. cm?

Cr(p)
U(p) 1 A 1 Q(lg)
R+ Lp + ] p

+5_

K/

s Mise en équations :

K

A

Modele électrique

X/

* Schéma bloc chaine directe :

e u(®) =e(®)+Ri(t) + Ld‘(t)

+ e(t) =K@

Cr(p)
Upn (p) i Oy, (p) Q, (p)

IR EENs e

\ 4
~
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ASSERVISSEMENT DE POSITION DE CLAPET

’Q . . R !
« Objectifs : + [ Asservissement de la boucle de vitesse :

+* Simulation de systéme non corrigé : C(p)=1:

vitesse de MCC
U (p) Qm (p)

Qs (p)
D) {aw }{mm f{ wo )

o KH=12 o r=167

»%)—; Pis) ﬂ@—»u - ’—:l @

O Asservissement et régulation de la boucle de |

position pour asservir la position du clapet

______________________________________________________________

+* la machine MCC sous MATLAB-Simulink :

D,
CR

1
Q| i

Oméga % 1)
’@ J Réducteur

Hacheur MCC1

.|~

~
L

Oméga

Step2 MCC1




ASSERVISSEMENT DE POSITION DE CLAPET

/

+*» Résultats de simulation :

Bode Plot: Open-loop M@ QE

Tuned response
= = Block response

_________________________________________________

—~
o)
=
8
3 -20
Ee
c
[
<
=

Phase (deg)
w0
o

-135
Vitesse i
Consigne -180 !
. L 10! 102 103 104
___________________ 003 004 005 006 007 | Lo _______[requency (adis) |
Dépassement (%) 11.9 Marge de gain infini
Temps de réponse (ms) 14.3 Marge de phase (°) 87
Erreur statique (rad/s) 3 La bande passante (rad/s) 244
o Systeme n’est pas précis et tres rapide. o Diminuer la bande passante (rapidité).
o Le systeme est purement stable.

o Annuler I'erreur statique et le dépassement @



ASSERVISSEMENT DE POSITION DE CLAPET

+* Calculer le correcteur :

Stabilité Le systeme doit étre stable o
Rapidité Diminuer la rapidité a w1 = 120 rad/s Conrperemiion cle prllessendigiats |
Ko Kp
, o . 5 . R = =
Précision L’erreur statique doit étre nulle FTBO(p) Tm p.(1 + Te.p)
dépassement | Le dépassement doit étre nul

i o Fonction de transfert en B.F :

TeTm -

1+ FTBO
&= KoKpp TKoKpp

|:> ,_ |KoKp
®O= |Tetm
* onposewo=wl=120rad/s I:>

i o Parametres du correcteur :

Kp = 0.13 [Ki =1/Ti = 120] I

mentionnées en utilisant un correcteur de type PI.

o Fonction de transfert de correcteur :
Cp) = Kp(1+5-)

o Fonction de transfert en B.O :

1+Tip Ko K KH
O f—

FTBO(p) = Kp Tip (1+Tm.p)(1+ Te.p) r. K

Il est possible de satisfaire la plupart des exigences : FTBF(p) = FTBO _ . 1
! . e
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ASSERVISSEMENT DE POSITION DE CLAPET

Résultats de simulation :

1
1
e — S ——— i: 1 T T T T T T T T T T T T T T T T T T T T TR Bode Plot: Opendoop T TTTTTT7%
; =T T =N ! ! i ' :
510 N _,:f 4 : J | 0 ’ i
1 ! L} : :8’: :
| 8 e P g !
| i — ; 1 = |
i 6r - ! i i ) i
1 ' : 1 | :
4 — : T, |
: boobge-de-oot Fro-mo--e- ' T !
i 2 F—Vitesse | : :n-l‘ i
| e Consigne || | ! o !
: 0 I I 7 : l E_ Frequency (rad/s) :
1 | | | : /I T TT T T TT T TS TS T T TS T T T T T T T T T T T T T T T T T T T T T T T T T T T T T T T T T T T T e
i 0 0.2 0.4 0.6 0.8 1, !
______________________________________________ .
1
Dépassement (%) 0 i Marge de gain infini
1
Temps de réponse (s) 0.125 i | Marge de phase (°) 89
1
Erreur statique (rad/s) 0 .
1
o Systéme est précis et rapide. |:> La boucle de vitesse est asservie

o Le systéme est purement stable et réglée en vitesse
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ASSERVISSEMENT DE POSITION DE CLAPET

L Asservissement de la boucle de position :

]

L

Oméga_s :
P(s) P Vitesse

integrateur

Boucle de vitesse

/7

s Exigence d’asservissement et choix de correcteur :

Stabilité Le systeme doit étre stable
Rapidité Temps de réponse inférieur a 1 s
Précision L’erreur statique doit étre nulle
dépassement | Le dépassement doit étre nul

Il est possible de satisfaire la plupart des exigences

mentionnées en utilisant un correcteur de type P.

% Calcul de correcteur :

Dans cette partie on va utiliser le calcul de correcteur
par la méthode numérique a travers logiciel Matlab.

Source: Internal
Proportional (P): 1

Automated tuning

Select tuning method: Transfer Function Based (PID Tuner App) - Tune...

@ Enable zero-crossing detection

La valeurde P :
> | J

Kp = 8.67

28
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R/
%

Résultats de simulation :

ASSERVISSEMENT DE POSITION DE CLAPET

— Position | |

— Consigne

0 _____ 95 1 1S 2 25
Temps de réponse (ms) 0.32
Erreur statique (rad/s) 0
Marge de gain (dB) 37
Marge de phase (°) 70
Dépassement (%) 0

o Essai de notre systéme pour une consigne rampe
de 0 a 90°:

— Position
m— CoONSigne




E -
O SIMULATION ET REALISATION DU SYS-ABB 08

1 s . . I .
En raison du manque de matériel, la simulation et |a réalisation La commande d'un servomateur nécessite la fourniture d'impulsions sur

o Uneimpulsion de 1,5 ms génere un angle de 0°

o Une impulsion de 1ms génére un angle de —90°

o Une impulsion de 2ms génere un angle de +90°

GEARBOX

H Th=1a2ms
- MIGH TORQUE
< —Pp

DC MOTOR
POTENTIOMETER < Phiraes
- VARIABLE VOLTAGE - LOW TORQUE
- RELATIVE TO THE ANGLE

CONTROL CIRCUIT < >

Tc < 20ms Temps

- INTEGRATED H-BRIDGE



SIMULATION DU SYS-ABB

(Il Arréter la simulation

(an

WELCOME =
3
(C|A]

https://www.tinkercad.com/thi
ngs/27jbd23vGF1-bilal-
abb?sharecode=MyUKk-8UI-
uaVWre2BhZQhGyGzMG1Zj
SuBLrM_oYw6Wk

AUTODESK
TINKERCAD

Circuit électrique
sur |'annexe |

31
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PROTOTYPE

IIIIII
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-

IIIII

IIIIII
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WELCOME

e

-~

IIIIII

e

'~

.

-

IIIIII



b dohd

Consulter Appuyer
le Solde surle

si la Carte bouton
est Valide pour jouer

2 ®
S:, la carte Placez la
n'est pas
S carte pour

valide, j

: terminer le
déclencher

processus

l'alarme




PROTOTYPE

Ouverture du clapet et sortie des boules

Le code de
fonctionnement
sur |'annexe 3
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CONCLUSION

Mon projet a modernisé avec succes les tables de billard
en intégrant un systéme de paiement électronique
automatique. La transition des systémes traditionnels
vers des systémes automatisés représente une avancée
significative dans la technologie récréative, garantissant
une expérience fluide et agréable pour tous les
utilisateurs

35
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include <LiquidCrystal I2C.h> i readcard() {
include <Keypad.h>| MFRC522: :StatusCode status;
include <MFRC522.h>| status = rc522.PCD_Authenticate(MFRC522::PICC_CMD MF_AUTH KEY A, 63, &key, &(rc522.uid));

ré

3 C
(
(

tinclude <SPI.h> if (status != MFRC522::STATUS OK) {
J lcd.clear();

! lcd.print("Auth failed");

!

i

:

-

keys[ROWS][COLS] = { ! status = rc522.MIFARE_Read(60, buffer, &size);

[l if (status != MFRC522::STATUS OK) {

! lcd.clear();

1 lcd.print("Read failed");

i return;

i

byte rowPins[ROWS] = { 8, 7, 6, 5 }; o

(=3

yte colPins[COLS] = { 4, 3,
eypad pad = Keypad(makeKeymap(keys), rowPins, colPins, ROWS, COLS);

N
[~
-

blocké@Data[3] = {buffer[0], buffer[1], '\0'};
return atoi(blocké6@Data);

~

byte PROGMEM IDs[3][4] = { |
{ OxB3, 0x60, 0x12, OxAA }, i writecard(String myData) {
{ oxD3, 0x92, 0x83, OxB7 }, 1 byte dataBlock[16] = {0};
{ OxC9, OxBB, OxF3, OxCO }

o .
—

for ( i =0; i < myData.length() & i < 16; i++) {

)

. dataBlock[i] = myData[il];
!
for ( i=0; 1< 3; i++) { )

if (memcmp_P(rc522.uid.uidByte, IDs[i], 4) == 1
Ml status - rc522.PCD Authenticate(MFRC522::PICC_CMD MF AUTH KEY A, 63, &key, &(rc522.uid));
Ml if (status != MFRC522::STATUS OK) {
;
. lcd.print("Auth failed");



status = rc522.MIFARE Write(60, dataBlock, 16); o String NS;
if (status != MFRC522::STATUS_OK) ({] . lcd.setCursor(11, 0);

lcd.clear(); . while (key_pressed != '#' && key pressed != '*') {
lcd.print("Write failed"); . key pressed = pad.getKey();

! if (key_pressed != "#' & key pressed != '*' && key pressed != NO KE
&& NS.length() < 2) {
lcd.print(key_pressed);
setup() { - NS += key pressed;
SPI.begin(); :
rc522.PCD_Init();
led.init(); . SPI.begin();
lcd.backlight(); - rc522.PCD_Init();
lcd.setCursor(4, 9); ! if (key_pressed == "#') {
lcd.print("ABB-Tool"); lcd.clear();
i led.setCursor(2, ©);
‘ led.print("Put your card");
. while (!rc522.PICC_IsNewCardPresent() |
| !'rc522.PICC ReadCardSerial()) f{
loop() { .
if (rc522.PICC_IsNewCardPresent() && rc522.PICC_ReadCardSerial()) { . writecard(String(NS));
if (validecard() != -1) { ! delay(5090);
led. ;
1 lcd.setCursor(3, 0);
i lcd.print("New Solde:");
lcd.print("Solde: "); o lcd.setCursor(6, 1);
: led.print(NS);
lcd.print("DH"); . lcd.print("DH");
! delay(4000);
lcd.print("*:Return #:Edit");

while (key pressed != '#' & key pressed != '*') {

key pressed = pad.getKey();
if (key pressed == '#') {

lcd.clear();

!

- ;

i lcd.setCursor(4, @);
lcd.print("DH"); | lcd.print("ABB-Tool");

' rc522.PICC_HaltA();

: rc522.PCD_StopCryptol();

:




b do) dohd A 0 )> <o)<

+

include <LiquidCrystal I2C.h> ;
include <MFRC522.h>|
include <SPI.h>|
include <Servo.h>
! byte buffer[18];
iquidCrystal I2C lcd(©x27, 16, 2); 1 byte size = sizeof(buffer);
FRC522 rc522(19, 9); 1 status = rc522.MIFARE_Read(60, buffer, &size);
FRC522: :MIFARE_Key key; 1 if (status != MFRC522::STATUS OK) {
ervo myservo; : lcd.clear();
lcd.print("Read failed");

byte PROGMEM IDs[3][4] = {
{ OxB3, 0x60, Ox12, OxAA },
{ oxD3, ©0x92, 0x83, OxB7 },
{ OxC9, OxBB, OxF3, OxCO }

5

1 blocké@Data[3] = {buffer[@], buffer[1], '\0'};
1 return atoi(blocké6@Data);

il‘\‘\‘\|| ‘i‘i‘i‘\ IIIIII

validecard() {
for ( i=0; 1< 3; i++) {
writecard(String myData) {
byte dataBlock[16] = {@};

! for ( i =0; i < myData.length() & i < 16; i++) {]

return -1; 1 dataBlock[i] = myData[i];

readcard() { 1
MFRC522: :StatusCode status;

MFRC522: :StatusCode status;
status = rc522.PCD_Authenticate(MFRC522::PICC_CMD MF AUTH KEY A, status = rc522.PCD_Authenticate(MFRC522::PICC_CMD MF_AUTH KEY_A, 63, &key, &(rc522.uid));
63, key, &(rc522.uid)); if (status != MFRC522::STATUS OK) {
if (status != MFRC522::STATUS OK) { 0 lcd.clear();
lcd.clear(); ! lcd.print("Auth failed");
lcd.print("Auth failed"); 1 return;
return; 1

byte buffer[18]; status = rc522.MIFARE_Write(60, dataBlock, 16);

byte size = sizeof(buffer); if (status != MFRC522::STATUS OK) {

status = rc522.MIFARE_Read(60, buffer, &size); - lcd.clear();

if (status != MFRC522::STATUS OK) { ) lcd.print("Write failed");
lcd.clear(); 1



loop()
if (rc522.PICC_IsNewCardPresent() && rc522.PICC_ReadCardSerial()) {
if (validecard() !'= -1) { !
S = readcard(); !
if (S > 0) 1
digitalWrite(4, HIGH); i
delay(100); 1
digitalWrite(4, LOW);
lcd.clear();
lcd.setCursor(2, 9);
lcd.print(F("Votre Solde:")); U
lcd.setCursor(6, 1); !
lcd.print(S); 1
lcd.print(F("DH")); 1
delay(3000); 1
lcd.clear();
lcd.setCursor(2, 0);

myservo.write(180);

ela
break;

else

digitalWrite(4, HIGH);
delay(100);
digitalWrite(4, LO
delay(100);
digitalWrite(4, HIGH);
delay(100);
digitalWrite(4, LO
lcd.clear();
lcd.setCursor(4, 0);
lcd.print(F("Kiwaalo"));

'~
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o o

=

lcd.print(F("Push to Play")); 5

SPI.begin(); !

rc522.PCD_Init(); ! lcd.print(F("DH"));
startTime = millis(); 1

while (millis() - startTime < 8000) { i

if (digitalRead(2) == HIGH) { 1
lcd.clear();
lcd.setCursor(1, 0);
lcd.print("Put your Card"); lcd.print(F("Nsaab"));
while (!rc522.PICC_IsNewCardPresent() | J for ( i=1;1<50; i++) {
| 'rc522.PICC ReadCardSerial()) { ) digitalWrite(4, HIGH);

1 delay(100);

} else {
lcd.clear();
lcd.setCursor(5, 0);

italWrite(4, HIGH); | digitalWrite(4, LOW);
delay(100); i
digitalWrite(4, LOW); ;
writecard(String(S - 5)); -
delay(300); :
te(90); !

delay(30); !
lcd.clear(); 1
lcd.setCursor(5, 0); i

lcd.print(F("ENJOY"));

delay(5000); ;

lcd.print(F("WELCOME"));
rc522.PICC_HaltA();
rc522.PCD_StopCryptol();

LH.
[
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