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> ( Introduction —

@ Problématique

Malgré le développement de la technologie , on trouve encore des lacunes en certains domaines ; en ce qui concerne les
malvoyants, ils affrontent des difficultés en se déplagcant d’un endroit a I’autre ! Et méme ils risquent leur vie a I’extérieur, le pire

exemple est quand un véhicule ’heurte

@ Solution proposée

Notre systeme ; apportera aux personnes aveugles et malvoyantes une aide supplémentaire a la mobilité . Les signaux transmis a
I'utilisateur permettent de lui fournir une protection a 100% . Chacun des eémetteurs fournissent des données sur le plus proche

danger potentiel .
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> ( Introduction —

@ Obijectifs

o Eviter les obstacles qui génent les malvoyants ;
o Guider le malvoyant dans son déplacement ;
o Assurer la sécurité du malvoyant et lui faciliter le déplacement ;

o Connaitre la position de malvoyant

| 2020/2021 — CPGE TSI H Page 3 -




22 (

Présentation du systeme

@ Diagramme de cas d’utilisation

uc [Modéle] Model[ @ l.‘lodely

aveugle

Blind Movmg Assisted System (BMAS)

assiter le déplacement d'un aveugle

——

charger le BMAS

[

environnement

Energie

.I
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>0 ( Présentation du systeme —

@ Diagramme d’exigence

Guider les malvoyants N Alarme
Détection de présence Id="1" Id="1.6"
d’obstacles Text= “ la canne doit étre capable de bien Text = “ indiquer la présence de
Id="1.1" guider 'aveugle dans la trajectoire risque par vibreur et par son “
Text= détecter la présence d’un ~
objet dans une zone limite
hd N
4 1
/, 1
1
ey Z i ' Masse Encombrement Aa=rf
diametre de détection ! Communication
! o 124 = 7
ld=""1.1.1" ! 1d="1.2 _ ld="1.4 \ ld="1.5"
Text= “ détecter des : Text = “ la canne doit Text = “ La canne est de 80 a Text = “ La canne doit envoyer un
objets d’une distance de 2 : peser 298g aux gens 100 cm de langueur N message texte aux responsables de
m : mois de 100kg R I'aveugle pour chaque 10 min “
: AN
] AN f‘\
\
Temps de réaction Détecter de la position sti \
p Esthétique ! Message
aw vo o ” k
Id= 11”2 o Id="1.3 Id="1.4.1" \ 1d="1.5.1"
Text= reaglr" dans un Text = détecter la Text= “  faciliter le Text= “ le message port les
tempS de 0.25s pOSItlon de ma|v0yant transport , |e ranger et informationS: Ia pOSition et Ie
pour chaque 10 min conforte pour l'utilisateur” niveau de la batterie
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DD C Présentation du system —

@ Diagramme de bloc interne

Alarme

Cannea G M

v
1 Chaine d’énergie
V2

Détecter la présence

N

Chaine d’information
T !

Vibreur Alimentation
Communication Traitement
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220 C Analyse des solutions —

@ Exigence sur la détection d’obstacle

Exigence 1.1: détecter la présence d’un objet dans une zone limite
v' Détecter des objets d’une distance de 2 m

v' Réagir dans un temps de 0.25 s

@ Validation le choix de capteur

Choix : Capteur ultrason SR-04 « Caractéristiques de capteur

v" Distance maximale : 4 m v' La vitesse de son : 340 m/s
v" Distance minimale : 2 cm
v" Tension d’alimentation : 5V

Ce capteur est validé car la distance maximale détectée par le capteur est
superieur a la distance imposée (2m).
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22> ( Analyse des solutions —

@ Exigence sur la détection d’obstacle

Exigence 1.1: détecter la présence d’un objet dans une zone limite
v' Détecter des objets d’une distance de 2 m

v' Réagir dans un temps de 0.25 s

@ Méthode de calcul de la distance

Au niveau de la carte de traitement (ARDUINO)

* La relation de distance V:
D = At 1%
=

At: temps de propagation en s
V: vitesse du son dans ’air : 340 m/s

Mesure le temps entre 1'envoi de l'impulsion
ultrasonique et son écho At

Algorithme de calcul :

t = pulseIn(ECHO PIN, HIGH, MEASURE TIMEOUT);
D= (t / 2.0) * 340 ;

delay|(250) <€ Temps de réagir (0.25s)
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220 C Analyse des solutions —

@ Exigence sur la détection de localisation de position

Exigence 1.3: détecter la position de malvoyant pour chague 10 min

@ Validation de choix de capteur

La géolocalisation est un procédé permettant de positionner un objet, un véhicule, ou une personne sur un plan ou une
carte a l'aide de ses coordonnées géeographiques. 1l y a plusieurs technique sont :

- Géolocalisation par satellite GPS

- Geéolocalisation par GSM (précision 100 m)

- Geéolocalisation par Wi-Fi

- Geolocalisation par adresse IP ... etc
Choix de capteur est basé sur la précision, la meilleur solution technologique actuelle est la géolocalisation par
satellite GPS;
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22> ( Analyse des solutions —

@ Exigence sur la détection de localisation de position

Exigence 1.3: détecter la position de malvoyant pour chague 10 min

@ Fonctionnement de récepteur GPS

S ) s ¢ ’

\ - § A
La trame GGA : \H/
SGPGGA,064036.289[4836.5375,N,I 00740.9373,E,...] 0000*0E .

Latitude \ Longitude

48°36'32.25" Nord 7°40'56.238"° Est

Au niveau de la carte de traitement (ARDUINO)

finclude <TinyGPS.h>; BlbllOthéque de GPS

float lat = 00.000,lon = 00.000; Déclaration

Connexion

gpsSerial.be=gin(3600)7 \/jtesse de communication

]

Extraire a partir du trame , données de localisation

|

|

|

|

|

|

|

|

| SoftwareSerial gpsSerial(3,4);
|

|

|

I 1 1

| gps.-f_get position(&lat, &lon);
|

|

|
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22> ( Analyse des solutions —

@ Exigence sur la communication

Exigence 1.3: La canne doit envoyer un message texte aux responsables de I'aveugle pour chague 10 min

@ Choix du module de communication

Pour répondre a cet exigence, nous avons travaillé avec le module GSM SIM900 qui permet d'émettre ou de recevoir

des appels teléphoniques, des SMS, et des MMS avec des images stockées dans une carte SD ou micro-SD.

1 Caractéristiques

Bonjour

Position :

Lat : 00.00 / Lon : 00.00

Niveau de batterie :
75%

« Control via AT commands
» Supply voltage range : 3.2 ... 4.8V

« Low power consumption: 1.0mA
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Analyse des solutions

@ Exigence sur la communication

Exigence 1.3: La canne doit envoyer un message texte aux responsables de I'aveugle pour chague 10 min

@ Fonctionnement de module SIM900

SIM900L

Bibliotheque de GSM
#include <GSM.h>

char remoteNum[20]; Numeéro destination

char txtMsgl[l5[0]; \
Le message a envoyer

sms .beginsSMS (remoteNum) ; Définir le numéro tel

sms.print (txtMsqg) ;
sms .endSMS () ; Envoyer le message

.I
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220 ( Analyse des solutions >—

@ Exigence sur la communication

Exigence 1.3: La canne doit envoyer un message texte aux responsables de I'aveugle pour chague 10 min

@ Construction de message Algorithme de
GPS

. )

Bonjour /\

Position : Latitude : Lat Longitude : Lon

Lat : 00.00 / Lon : 00.00 | |

Niveau de batterie :

75% Convertir vers Convertir vers

. y, chaine de caractére chaine de caractere
Message est composé de 150 lettres (txtMsg[150]) @ @
Blo/n|j|ojufr Plo|s|i|t|i|[o|n|: Lla|t]|: Ll o| n|:
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22> ( Analyse des solutions —

@ Exigence sur I’alarme

Exigence 1.3: indiquer la présence de risque par vibreur et par son

@ Validation de choix

Vibreur Buzzer

Mcc 5V Tension : 5V

L’alarme est déclenché lorsque la distance mesurée est inférieur a 2 m
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22 C

Organigramme de fonctionnement

Configuration
GSM,GPS,ULTRASON

N

Mesure de la distance = D

NON

10 min =0.5s x 1200 ]

A 4

D<2m

Déclencher le sonore

v

Temporisation : 0.5 s

Déclencher le vibreur

{

!

!

GPS : prendre la localisation

v

Construire le message txtMsg

v

GSM : envoyer le message txtMsg

v

Initialisation de temporisation t
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DD C Simulation et résultats

@ Schéma de simulation

-—
\
La simulation est réalisé dans Proteus ISIS version 8.12 ¥ R .
. 101 PD1TXD/PCINT17 PB1/OCTAPCINTA oa |
| 102 PD2/INTO/PCINT18 PB2/SS/OCTBIPCINT2 1010
| o3 PD3/INT1/OC2B/PCINTIS  PB3/MOSI/OC2ZA/PCINTS of |
104 PD4TO/XCKIPCINT20 PB4/MISO/PCINT4 012 |
| 108 PD5/T1/0COB/PCINT21 PBS/SCKIPCINTS 1013
| 108 PDG/AIND/OCOAPCINT22  PBSTOSC1/XTAL1PCINTG |—— ‘
| o7 PD7/AIN1/PCINT23 PB7/TOSC2/XTAL2IPCINTT |— \
g -
/ :|\\ | ArEF (Q——] AREF PCO/ADCO/PCINTS a0 |
/ o PONAXDIPCINTIE PECICFIICLRFONTS (=] _—_— e e e = = —_— | % Q— AVCC PC1/ADC1/PCINT2 AD1 ‘
| z e i - | | ERE * PC2/ADC2/PCINT10 AD2 |
FONNTIOCIRFONTT  FEAMOSIDCZAFONTS on o1z | oz E: r!- | PC3/ADC3I/PCINT11 AD3 ‘
= S L s o | | | &0 N | PC5/ADCE/SCLIPCINT13 ADS |
| oy POTENLETINTIZ FEATOSCZRTALZFONT? [— | T==% | | PC&/RESET/PCINT14 RESET ‘
s 4 et e | | | — e e e e | ARDUIND UNO |
| Tamcremn e | I 1010 sS 100 |
SCUADCAEOAPTINTIT azé = | I:qu | o1 MOSI 101 ‘
| st e = -z | | on MISO |
L | | 1013 SCK
| = A = | - | | 1014 ADD !
it e e | | | ofs AD1 \
= === — | | 1016 AD2 |
= E | || | a0: |
s = 1013 AD4
| = e =z | | 1019 ADS \
= perd — ; | | | SDA 1
| i L | | scL Arduino 328
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> ( Simulation et résultats —

@ Schéma de simulation

La simulation est réalisé dans Proteus ISIS version 8.12

i e

L
Virtual GPS

(=1 55
=1 u;
(=1 o
082 =
(=18

(=111 o1
(=10

(=11 -3
=
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22 C

Simulation et résultats

@ Schéma de simulation

La simulation est réalisé dans Proteus ISIS version 8.12

— POEAXDECNTIE FEIICFITLRDFONTS = —|
o1 ROATXDIPCIMTIT FRADCIAFTINT =
o1 FRISSOCIRFONTE =0 |
Lt POMRTIDTZBVONTTE  FEIMOSIDCZA™ONTE on
o4 FRLMECFONTS 2
o2 PONTIOCORECINT! FRESCAFONTS 13
oe POEEMNIDCDARCINTE FRUTOSC VATAL LSONTS [~
or POTEKLFOINTID FRITOSCIXTALZFONT? ——
sz J——— a=&F FOUADCOLFTINTS AT |
2 A A PCRADCLPTINTS Ao
= PCZADCZFCINTIS azz
PCTADCLSONTT ADX
CLADCABIATCINTIZ az4
FTNADCYSCLFCINTI Azs
| FLEERIATEOINT 4 ERSET
AADIAND ¥ e
o1 - el
| = wom T ™
o012 WIsD
oz E=t —|
| o4 AD0 |
o &z ARSET
| o aoz
o7 azy (=H
o &D4 _I |
o1 ADS —
5z = s
| SCL Amtuins 138

- 1
U2
| HCSR04
|
|
| b
| o O
(@]
| o TO
=200
| OFw>
|
| [To] Pl [N B
|
|
|
| =
e i)
} 83
- _ _ 1
Ultrason
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> ( Simulation et résultats —

@ Schéma de simulation

La simulation est réalisé dans Proteus ISIS version 8.12

o PONRXCECNTIE FEIICFITLRDFONTS =] —— e e e e e e e e e e e
o1 ROATXDIPCIMTIT FRADCIAFTINT =
oz POTMTOACINTI FRISSOCIRFONTE =0
oz POMRTIDTZBVONTTE  FEIMOSIDCZA™ONTE on | |
o4 POHTORCKIACINTZ FRLMECFONTS 2
| ) PONTIOCORECINT! FRESCAFONTS 13 | 1012 |
oe POEEMNIDCDARCINTE FRUTOSC VATAL LSONTS [~
| or POTEKLFOINTID FRITOSCIXTALZFONT? ——
e (J——| AR FOUADCOLFTINTS o | |
2 A A PCRADCLPTINTS Ao
= PCZADCZFCINTIS AoT
| PCTADCLSONTT &I |
CLADCABIATCINTIZ a4
FTNADCYSCLFCINTI azz |
| FLEERIATEOINT 4 ERS
SATUND e e |
=] m8 8 AND
| 1 wom T ™
o 50 | |
L= 5CK —|
| o o | |
L= & ARSET —
| =] ADT . |
o acy F‘—l:l—( ) 13
E i — Vibreur
soa = S
SCL Amtuins 138
- — — — ———

i

Arduino Buzzer
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capteur ultrason

Résultats de simulation

Virtual Terminal

e,
Sttt ettt
o o et
Haleletetatetaleteleh
[ 25 bR
wieqeleletatoteletely
SRSt Ty

A

D=1.98 m<2m

|
o™

|
o

[p]

La distance mesurée (avec erreur de 1mm)

Signal émis et signal écho

106 Bg

Le signal sonore type « PIP » ( la détection d’obstacle)
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DD C Simulation et résultats

@ Résultats de simulation : GPS

Virtual GPS™ GPS1 (=]

Postal Address Morocco Zoom 5 |5 Go

v
Direction Régionale
de la Santé
Agence inwi
Centre Ville

Hue 2> Café Trocadero zs center @
' ! ceQ e
Mosquée Al g Place 9 Juillet

Imam Achafii Wafacash &
Agence Berkane

b

1) Agence du Bassin @ 1 dom lur
1t A : . : idicales
¥ Hydraulique de la Hasnaoui Paramedical mecicales

utuelle Agricole
arocaine d'Assurances

:
Docteur Rachid da Oma
Benyahya B[ n A \bd I_uu

?insf_;!ul Francais

Boul Bir Anza
Consulat Bou
d'Algérie a Oujda ;
~7 = Pharmacie Centrale oL
MINISTERE DE

LAGRICULTURE ET.. s

9 g 00

! U Raccourcis clavier | Données cartographiques 2021 Conditions d utilization  Signaler une ereur cartographique

LLa carte de OUJDA

102 4

GPS1

103 X4

31.791702,N

7.092620,W

00 EEN

VGPS

GPS virtuel

Virtual Terminal

la pogzition de

L AT= 31791702

la pozit ion da
LAT=31.791702

Halvoyant

LOH= -7.092620  SAT= 13

Ha lwoyant

LON=

-1.092620  SAT= 13

Les information récupérées (latitude , longitude et nombre de satellites)
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Résultats de simulation : GPS

Virtual Terminal

SGPRHL Llqun 050, A, 31475021, ¥, 00705, 5572,

?.-Dhl H DD’L-.

14,15 15,21, 2
7.E02d 0 oo

1,H, ﬂﬂ’L_r
14.1 lh

/ -D'l H, Dﬂjﬂ

1.EUL1 M, 00705, !

:_%q 1 lhthqL

5071, H'nnﬂnﬁ ﬁﬁ?:. A,

N = L - - o i,
Ll R DU ) Y ) PR P B c !Ln I ||I| I.L .LL‘

.000.0,020.0,300621, , ,A*77
13,1.50,100.0,H,50.0, H..+?u

"-:'5 LE.i C0,1.20,0.90+5

0. D.DUD 0,300621, , ,A+70
1

,1,13,1.50,100.0,H,50.0,H, ,*7F
,02,1.50,1.20,0., 30405

,000.10, 0a. 0,300621, , ,A*7F
113,1.50,100.0,H,50. 0,4, %70

2% 0,150, 120, v
2,,000.0,090.0, 300621, , A7

,13,1. €0, 100. d,H,50.0,H, 7%

23,0 L:-'-_'.l C0,1.20,0. 90405
2,H,000.0, 090.0, 30062 1...H+”1

,13,1.50,100.0,H,50.0,H, .7
12,1.50,1.20, D UD*DE

L

La trame GGA :

v
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102 B——— ™X BIEEREXEZAY
103 D= RX KN

oo EEE

VGPS
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Résultats de simulation : la construction de message a envoyer

Virtual Terminal - VT1

Bion jour

fezzage
Hon jour

Hesidge
Bion jour

fezEage
Hon jour

Hesidge
Bion jour

fezEage
Bon jour

2020/2021

a +#12
pozit ion: lat:

Hezzage a #2417, .. -
pozition: lat:

a+2 ... _
pozition: lat:

a+M2
pozit ion: lat:

a+ld .

pozition: lat:

a+M2
pozition: lat:

31791702,

1. 191702,

31791702,

1. 191702,

31791702,

1. 191702,

i lon

i lan

i lon

i lan

i lon

i lon s

: -7.092621,H

: -7.092621,H

: -7.092621,H

: -7.092621,H

: -7.092621,H

-7.092621,H

Message a envoyer

CPGE TSI

i Lweau

hiivead

i Lweau

hiivead

i Lweau

hiivead

de batterie:

de batterie:

de batterie:

de batterie:

de batterie:

de batterie:

Page 23



> ( Simulation et résultats —

Buzzer

Vibreur( Mcc)

Adaptateur Mcc
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> ( Simulation et résultats —

@ Résultats: ultrason

Module GSM

Régulateur de tension

LM2596 e

Ultrason
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@ Résultats: distance en mm
[© comz: T NN N T T

Simulation et résultats

Distance:
Distance:
Distance:
Distance:
Distance:
Distance:
Distance:
Distance:
Distance:
Distance:
Distance:
Distance:
Distance:

Distance:

422 .45mm
423 .4 Tmm
427 . 04mm
415.73mm
421 .7 Tmm
421 . 26mm
424, 32mm
4277 .85%mm
428 .7 4mm
423 . 30mm
415.73mm
427 . 04mm
423 .4 Tmm
422 .45mm

|

Défilement automatique || Afficher 'horodatage

Mouvelle ligne

{

2020/2021
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22 (

@ Résultats: GSM

Simulation et résultats

LU0 ©44 % @0 10:22

2 Systéme

Texte du message
mercredi Hier

Bonjour position: lat:
31.791702,N /lon :-7.092620,W
niveau de batterie : 75

23:05

Bonjour position: lat:
31.791702,N /lon :-7.092620,W
niveau de batterie : 75

23:06

Bonjour position : lat:
31.791702,N /lon :-7.092620,W
niveau de batterie: 75

23:06

Bonjour position : lat:
31.791702,N /lon :-7.092620,W
niveau de batterie : 75

23.07

@ Texte du message

RS

© =

.I

2020/2021

H

CPGE TSI

H

Page 27

|_




> C( conclusion —

Dans le présent travail de TIPE , il nous a été confié d’analyser des lacunes en certains domaines ; en ce qui
concerne les malvoyants, ils affrontent des difficultés en se déeplacant d’un endroit a 1’autre, ce qui nous a pousse a
faire une analyse de I’existant afin de chercher les causes et proposer par la suite les remedes a ces causes.
L’analyse, le choix et la conception de tel probleme nécessite une démarche rigoureuse qui s’appuie sur des

savoirs scientifiques et techniques solides.

Comme perspective de ce travail, I’angle de détection de capteur ultrason est courte (15°), ce qui exige d’installer

une camera, donc une traitement d’image pour détecter les objets fixes et/ou les objets en mouvement.
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1

vold loop() |
int j

float D mm;

D mm= distance ()

S e N R R R R E R R E EE R E EE EE R R EE E R EEEEEEEEEEEE

‘rogramme pricipal

i

=g

if (3==1200) i

{
GBS _Pro(); rf
Mes=sage (); v
GSM_Pr(); rf
J=0; /i

}
else 1£( D<2000) 'y
alarme (D mm) ; 'y

delay (200);
i++;

lire la distance

=21 J=1200, cette wvaleur égquivalente gue t=10 min. =i oul

prendre la locali=ation par GPS (lat et lon)
construire le message & envoyer
evoyer le mes=zage| via le module GSM

initiali=zation de tempori=sation t=0;

=21 D<2000 mm , donc 11 v a un ob=stacle

lancer le Buzzer et le wvibreur

/f temp= de réagir 0.5=

/f i1ncrémeter la temporisation ix0.5s




rrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrr

rrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrr

int distance() J/ Distance

digitalWrice (TRIGGER PIN, HIGH):
delayMicroseconds (10) ; Jf  générer une impulsion
digitalWrite (TRIGGER PIN, LOW);

long measure = pulseIn(ECHO PIN, HIGH, MEASURE TIMEQOUT):; // mesure de temp3 propagation
float distance mm = measure / 2.0 * S0UND SFEED; /f calcul la distance D en mm
return distance mm;
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* ala

T

D

Eo ol e e S o e e e o o e S S e e e o S e e e e o S e e e e o e S S e ol e S e o e e e o e S S e e e S S e e i e S e e e e e o S e i e e ol e e o S e

void alarme(flcat D ) // fonction l'alarme
{
int ir
if (D<2000) ] S/ 31 D <€ 2m
digitalWrite (VIBR, HIGH): // lancer le wibreur
'y digitalWrite (LED, HIGH) ;

for (i=0;1i<10;i++){
digitalWrite (sonor, HIGH):;
delay (50);
digitalWrite (sonor, LOW): // construire un signal sonor de periode 0.5 3
delay{50); }
delay (250)
1
elze
[digitalWrite (LED, LOW);digitalWrite(VIBR, LOW):;} //31i non, rein & faire
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o T -

(]

r o - ]
=TT -, fi

A N N N R N N N N N N R N N N N N N N R N R N R N R N R N N F N N r N T A N F N T A N T N TN TN TN NN

void  GSM_Pr{)
{

sms3.beginsSMS (remotellum) ; S/ composé le numéro de téléphone de destination
sm3.print (txtMs=g) // envoyer le me3sage
sm3.endSMS () ;
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volid Message ()

{

char BJ[7]="bonjour"™;

char P[l0]="position: ";

char NB[l8]="niveau de batterie: 75";:
char latt[9],lontt[9]:

latt = String (flat, &):
lontt = 3tring (flon, &):

for{(i=0;i<7;14+4+)

txtMag[i]=BJ[1] S/ coupier "bonjour™ dans le tableau txtMag
for(i=T;1<17;1++)

txtMsg([i]=P[1i]: S/ couplier "position " dans le tableau txtMsg
for(i=17;i<26;1i++) {

txtMag[i]=latt([9]; // coupier latitude dans le tableau txtMsg

txtMag[27]="/" // separation

txtMag[i]=lontt[i+ll]; } // couplier longitude dans le tableau txtMag

for(i=47;1<70;1++)
txtMsg([i]=P[1i]: /S couplier le niveau de batterie dans
S/ le tableau txtMag (partie n'e3t pas traitée)
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vold GP3_Prof()
i
bocl newData = false;
un3signed long charsa;
un3signed short sentences, failed:

S/ For one second we parse GPS data and report some key values
for {unsigned long start = millis{); millis{) - atart < 1000;)

{

while (3s.available())
if (newData)

{ i
char ¢ = gs.read();
if (gps.encode{c)) unsigned leng age:
newlata = Crue; gps.f get position{sflat, &flon, =age): S/ lire la trame et extraire l'altitude et longitude
1 Serial.print ("LAT=");
} Serial.print{flat == TinyGP5::5F3 INVALID F ANGLE 7 0.0

Serial.print (™ LON="):

Serial.print (™ SATI="):

}

gps.stats {schars, ssentences, sfailed);
if {(chara == 0}
Serial.println{"**%* No characters received from GES:

flat, &);
Serial.print{flon == TinyGP5::GF3 _INVALID F ANGLE 7 0.0

Serial.println{gps.satellites{) = TinyGPS5::GP5_INVALID SATELLITES 2 0
S/ lire nombre de satellite gui réalise la loceliszatio

gps.satellites (1) ;

check wiring *#*");
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$include «SoftwareSerial.h> S/ Bua série programmée

#¢include <TinyGPS.h> S/ bibliothégque GES3

$include «<GSM.h> S/ bibliothéque GSM

#define PINNUMBER "0000" F§ Code PIN

conat byte sonor=6; S/ Bezzer dans la brouche &

conat byte WIBE=12; f/ Bezzer dans la brouche 12

conat byte LED=11; J/ Bezzer dans la brouche 11

const byte TRIGGER _PIN = &; // Brouche TRIGGER

const byte ECHO PIN = 9; // Brouche ECHO

conat unsigned long MEASURE TIMEQUT = 250000L; // 25ms = ~8m & 340m/s

const float S0UND SPEED = 340.0 / 1000; // la distance en mm

fleat flat, flon: // déclaration lat { latitude) lon (longitude)
char remoteNum[20]="+212 " J/ définir le numérc de téléphone de destination
char txtMag[l50]; // déclaration du message & envVoyer

TinyGPS gp3a; J/ class gps

SoftwareSerial ss(2, 3); // le bus zérie programme 2: TE et 3: RX

G5M gsmiiccess;

GEM SHMS sma;




