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Introduction

Les trottinettes électriques sont maintenant tres populaires en raison du cott élevé du carburant, en

plus raison de leur facilité d'utilisation et le respect de 'environnement.

Le Smart-Trottinette est tout a fait en ligne avec le

théme de l'année (la ville). Car il garantit la

mobilité des utilisateurs dans la ville afin d'offrir
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une bonne expérience en toute sécurité. Cela réduit ?

les embouteillages et la pollution atmosphérique en

ville.



Introduction

e Problématique

0 Comment garantir la sécurité des utilisateurs de Smart-Trottinette tout en améliorant leur
expérience de mobilité ?

0 Comment favoriser 'adoption des Smart-Trottinettes en tant que mode de transport durable et
respectueux de l'environnement, tout en garantissant la qualité de Il'expérience pour les

utilisateurs ?



Introduction

e Objectifs

1. Asservissement et réglage de la vitesse selon le degré de la ponte
2. Mesure les grandeur vitesse, poids , lumiere et la température
3. Localisation du smart-trottinette en cas de perte.

4. Création d'une application mobile qui gere les différents organes du Smart-Trottinette



Présentation fonctionnelle du systeme

c Diagramme Sys ML : Cas d’utilisation

uc [Modéle] Model[ Smart-Trottinette ] )

Déplacer les utilisateurs en
pleine securite

utilisateur Q=T

194

énergie électrique

«include»/
/ R \ ‘\l(’
= N s
Communiquer par N environnement

I'intermeédiaire d'une

application mobile. effectuer les

mesures




Présentation fonctionnelle du systeme

e Diagramme Sys ML : BDD

bdd [Modéle] Model[ smart-Trottinette ] )

«blocks |
A -
Traitement ; «block»
™ Carte ARUINO UNO
¢

«block» | «block»

«block» : Smart-Trottinette | “|communiquer
capteurs de mesures ! I
1 I —
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[ Analyse et solution

I. Asservissement et réglage de la vitesse selon le degré de la ponte

} Les spécifications nécessaires

La masse portée 70 kg
La vitesse maximale 25 km/h
Diametre des roues 21.6cm
La ponte maximale grimpée 14°
} Etude mecanique 0 Bilan de travail des forces

« W(p)=-m.g.sin(8).d
R/2 oY1 « W(FT)=FT.d

2
FT /‘ R/2 . w(R) =0
®

\ d Théoréme de I’énergie cinétique
1

— o i 2
0 = 14° AEc = Y W(Fex) et Ec(t) = > m v(t)

!
<€




[ Analyse et solution

I. Asservissement et réglage de la vitesse selon le degré de la ponte

} Calcul de la force de traction FT } Choix de moteur

Ona:AEc = ), W(F—eaé) machine a courant continu MY 1020 de caractéristiques

= % m (vf2 —vi%) = FT.d —m.g.sin(6).d = 0 , Sulvantes:
Speed || [Speed | | |Torgue| Power| K
Donc la force de traction est : Type (tr/mn)|(A)| (tr/mn)| (A) | (Nm) | (W) |(N.m/A) R(Q)
No load Load rate

FT = m.g.sin(6) = FT =167 N

24V | 3150 | 1| 2500 |26.7] 1.9 500 | 0.072 |0.23

} Calcul de C0up|e é I’arbre de Ia roue CD 36V | 3150 | 1| 2500 |17.8] 1.9 500 0.11 |048

—

FT

* Puissance nominale : Pm=500W

* Vitesse nominale : Nn=2500 tr/min
 moment d’inertie : Jm = 0,0071 kgm?
» (Coefficient de couple : 0.072 Nm/A

« Résistance d'induit : R=0.23 Q

* Couple nominal : Cm=1.9 Nm




[ Analyse et solution ]

I. Asservissement et réglage de la vitesse selon le degré de la ponte

} Choix de réducteur } Calcul de moment d’inertie total ramené

> 17
On choisi un réducteur afin de supporter la a I'arbre moteur

charge maximal, on choisi alors un rapport de J ﬁ

transmission de 10: MCC Réducteur

Cp' =10.Cm = Cp'=19Nm >75Nm / L

Jmot Jred

Jch

} Calcul de moment d’inertie de la charge

ch
]:]mot+]red+]r—2 IZ> ]=0.0611Kg.m2

DZ

=M.—
Jch 2

Charge M=100 Kg

Jch = 5.4 Kg. m?

10



| Analyse et solution |

I. Asservissement et réglage de la vitesse selon le degré de la ponte

} Modélisation de la MICC MCC: M(p) ¢rp)

__________________________________ -
Equations de la machine a courant continu : 1

E1l: Um(t) = Ri(t) +e(t)
E2: e(t) =KQ(t)

. aqQ
E3: d(t” = Cm(t) — Cr(t)

E4: Cm(t) = K i(t)

} Modélisation de la chaine cinématique

a(p) —— Um Qp)
Kh=24 } ®) { M(p) 1/r
Hacheur MCC Réducteur

11
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Analyse et solution

I. Asservissement et réglage de la vitesse selon le degré de la ponte

} Schéma fonctionnelle d’asservissement

ve(p)

vs(p)

()

Um

0 Ya(p) ( \Um(p) \Qp) ) Os(p)
C(p) Kh M(p) 1/r D/2
} Schéma de simulation
R SO 75 "D j>
K|4

Gaint

12
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Analyse et solution J

L.

} Résultats simulation

Asservissement et réglage de la vitesse selon le degré de la ponte

X434
¥:1.9

0 10 20 K1) 40

50

60

Couple résistant :

Cr=Cn=1.9 Nm a t=35s

10

X:11.8
Y: 24

0

10 20 30 40

50

&0

Tension nominale:

Um=24V a t=1s

0 Vitesse a vide : 3182 tr/min

0 Vitesse en charge : 2378 tr/min

u X:54.2
[ [ ¥ 248 1 i
.—

100 |

0

] 10 20 30 40 50 60

o Rapidité : tr5% = 8s
0 Stabilité : ou1
o Précision ; --------- 1 3
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Analyse et solution

I. Asservissement et réglage de la vitesse selon le degré de la ponte

} Calcul de correcteur pour asservir et régler la vitesse de déplacement

D’apres les schéma bloc précédent :

FT de la MCC (Cr=0) FTBO FT de correcteur : PI FTBF
_ Km _ Ko . 1+ Tlp .
M(p) = FTBO(p) = C(0) 117 C(p) = Kp.— > FTBF(p) = ; TTFp
Tm
1 . J __ Kh.Km.D s —
Km = - et Tm = R.K_—_2 Ko =—2~ Ti=Tm T} = Kp.Ko

Apres application de technique du compensation de poles afin de réponde au cahier des charge :

. B KoKp _ _ Tm |:> o,_ 3Tm
FTBO'(p) = Tmp FTBF(p) = 7 avec Tf = XpKo Tr5%= P Ko
1+ Tip K Ti
) = Kp.— g
Lp 2.77 2.71s

14
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Analyse et solution

I. Asservissement et réglage de la vitesse selon le degré de la ponte

} simulation

—»@—» Pli(s) ———p|. &%

Ve

| PID Controller

Subsystem

Réducteur//

Scope1
roue ‘
D>
Omgs ) vitesse
Gain1

15



[ Analyse et solution

I. Asservissement et réglage de la vitesse selon le degré de la ponte

} Résultats de simulation TS e
——————— NNNN\\
T l’—"T' T T T T N\\A
T S
N/ 251 | i
25,05 - \-\*_\

25
4 05 | | ; | k | | | | | ]
24 | | | | | | | | | ]
24.85 |

248

24.75 T

47T

« Effet de régulation : le systeme supprime
« Rapidité : temps de réponse tr=0.8 s g y pp

;e : la perturbation apres leur application
 Précision : erreur statique nulle

« Stabilité : le systeme est stable



[ Analyse et solution

IT- Mesure les grandeur vitesse, poids , lumiere et la température

} Prototype de systéeme.

( )

Capteur de température

DY 434 EAE ETC

[ )
Capteur de poids .
\ y -
( ~ :
Capteur lumiére & >
~ = J = n =
> 158
r 1 W
Capteur de vitesse 27 dhd x4 X1
\ J

o
=>
-
=

NIA ON9 LS¥

dSJI v

OVUS WL
=]
m
>
TXL DX¥ 1S¥ QN2 24 EQ,
I EXEXXXE.




[ Analyse et solution

IT- Mesure les grandeur vitesse, poids , lumiere et la température

} Capteur de température LM35.

1 Features

= Calibrated Directly in Celsius (Centigrade)
= Linear + 10-mV/°C Scale Factor

= 0.5°C Ensured Accuracy (at 25°C)

« Rated for Full =55°C to 150°C Range

O Chaine d’acquisition.

=1 Calcufateur ]

!\ ARDUINO

[ M35 FROL[ CcAN
V1

e

O Calcul de la température

Capteur : Vy; =s. T avec s=0.01 V/°C

Convertisseur : Vy = q.Np

Calculateur : T = K.N; avec K= 0.48875855

d Programme Arduino

Im35.ino

.H:'! frduino Nane - I

Im35.ino
11

. 12
2 int NT=8; .-

. 13
3 float T=0; ]
4 float K=0.4887585533; 14
5 15
6 void setup() { 16
7 Serial.begin(96e@); 17
8 18
g )

i 19
]

void loop() {
NT=analogRead(A@);
T=K*NT;

rial.print(T);
rial.println(" degC");
delay(258);

H

[ M R ]
m Mm M

=

iT

rial.print({"Temperature st : "

18




[ Analyse et solution

II- Mesure les grandeur vitesse, poids , lumiere et la température

} Capteur de température LM35.

] Résultats

II%

Interpolate ‘) m

B coms
value 1
a0
B0
70
60
50
40
30
Sortie Moniteur série 20
7 14
Message (Enter to send message to 'Arduino N
Temperature 23t @ 23.5%5 deglC
Temperature 23t @ 23.5%5 deglC
Temperature 23t @ 23.5%5 deglC
Temperature 23t @ 23.5%5 deglC
Temmeratnre st = 35 45 deoal




[ Analyse et solution

IT- Mesure les grandeur vitesse, poids , lumiere et la température

} Capteur de lumiere..

O Calcul de la température

5 "u'lr 8
A _, P.hotore5|stance (LDR. ou . Convertisseur : V, =q.N,
Light Dependent Resistor)
« C(Calculateur : L =K1.N; avec K=0.09775171
| ® port analogique 5 ‘s : A
S1 la lumiere au dessous de 3% on doit allumé les
S lampe de trottinette
d Programme Arduino
GND e ® S S
i cketch_apri3aino  sketch_apri3a.ino é h I.Llf-l;iiiir:'~s=.~ar-“;‘41‘--
Exemple de schéma de branchement de LDR 1 float q-0.0048875855; o | float Lxmap(Nlx,0,1023,0,100);
2 wold setup() { ﬁ if (Lx<3) digitalWrite(2,HIGH)
n . ese 3 Serial.begin(9660); ' ) sreta i reL L RIBR) S
D Chalne d'achISItlon. 4 jirl".:.l:EKEJQUTFIUTj_; ii else digitalWrite(2,L0W);
= 1 14 Serial.print(”la lumigre :");
R R . = 15 serial.print(Lx);
Al : ' 16 serial.println(" %");
[ LDR »~ CAN |—’[ Calculateur ] : 1o | deray(son);
Vi ; ! 19
! 28 L
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Analyse et solution

IT- Mesure les grandeur vitesse, poids , lumiere et la température

} Capteur de lumiere..

] Résultats

Sortie
essage (Er
Ld
la lumiere
la lumiere
la lumiere
la lumiere
la lumiere

Maoniteur série »

co

80

70

60

50

40

a0
au

20

10

0

MG

value 1

Interpolate () m

It

21




[ Analyse et solution

IT- Mesure les grandeur vitesse, poids , lumiere et la température

} Capteur de vitesse : codeur incrémental .

Le codeur incrémental est consacré a des applications ou I'information de position est
obtenue par mesure du déplacement de l'objet. Le codeur délivre un train d’impulsions
dont le nombre permet de déduire la valeur du déplacement ainsi que la vitesse de

rotation.

Codeur A
»| ARDUINO

incrémental

La fréquence I'un des deux signaux A et B permet de

récupérer la vitesse de rotation en tour par minute :

N ((tr/min)
60

F(hz) = R.

Top zéro
Piste signal voie A
Piste signal voie B

22



[ Analyse et solution ]

IT- Mesure les grandeur vitesse, poids , lumiere et la température

O Calcul de la fréquence

0 Q—————D B2 o0 (J——————— ) XD

(e

A O MO8 10 O——————— T

B X T
[ Mesure de la période par Arduino femmm |
5 10—3 o c— oo [
- Ja=E =T
T=2Ntm ham |
oo po] e —
Al 13 oo AT ————() A2 |
O — o1t A0 A
12 () _,E I:I1§ .A':;—OJL:-'
30k oz Al ——) ADD |
AFDUBORAND |

Qoo

_ 1 B 496 9103 Sl e— o
T Nt S Te |
O Calcul de la vitesse en tr/min L_EEL :_:wj
N = 60.% Avec R=100
1 Calcul de la vitesse en km/h
— 3¢ 2N
V=20

v = 0.024408 f



[ Analyse et solution J

IT- Mesure les grandeur vitesse, poids , lumiere et la température

} Capteur de poids < Calibration
% Constituions
Coefficient de
Calibration:
20780.0
+ Etalonnage
Masse N
N Capteur >
0.336 kg 4.4
4 jauges structure déformable HX711 fixpression du masse
. 10Kg . AOP M(kg) === N =0.076363 N
-« CAN 12 bits | 24



[ Analyse et solution

IT- Mesure les grandeur vitesse, poids , lumiere et la température

} Capteur de poids

& coms

Le poids : 0.34 Eg
Le poids : 0.34 Eg
Le poids : 0.34 Eg
Le poids : 0.34 Eg
Le poids : 0.34 Eg
Le poids : 0.34 Eg
Le poids : 0.34 Eg
Le poids : 0.34 Eg
Le poids : 0.34 Eg
Le poids : 0.34 Eg

Le programme Arduino en Annexe 2




[ Analyse et solution J

IT- Mesure les grandeur vitesse, poids , lumiere et la température

} Localisation de trottinette par GPS.

. " ' O Caractéristiquede GPSNEO-6M-0-001
Le GPS est un systeme de positionnement par !

satellite qui fournit des informations de localisation | Le GPS NEO-6M-0-001 est un module GPS

et de temps précises partout sur Terre, opéré par | compact et facile a intégrer, doté des

1'US Air Force. 1

1
|
I
|
1
|
I
|
Tompsreal | [Distance ' 0 Alimentation : 3 4 5V § @
: 0 Interface série UART ’ /\ S
- I L& . e '
;
i 55
|

caractéristiques suivantes :

[ Nombre de satellite Hauteur ]

[ Latitude J I Longitude ]

L Trame de communication

entéte heures | Latitude Longitude N satellite Altitude ... | ... | Checksum 26




Analyse et solution

IT- Mesure les grandeur vitesse, poids , lumiere et la température

} Localisation de trottinette par GPS.
ayn Expérience 1 : donnée localisation

& coma

SGPGR, 092457.000 434, 67787308, 9, -1.928305277, 0,6, 04,4.0,453.2,4,0.0,,*%eD
i SGPGLL, 34.6639824,N,-1.9363725,E,092457.000,k,E*59
sGPGSV,3,1,12,08,16,273,28,10,4¢,042,,11,07,315,37,14, 56,315, 37,14, 56, 315,41%7TE

SGPGSV,3,1,12,08,16,230,41,20,36,081,,21,29,152,,25,10,0198 %72
sGPGsSV, 3,1,12,26,06,185, ,27,23,241, 26,31, 54,182, ,32,50,353, 34%7D
SCPRMC, 092457.000,34.6778739, N, -1.929305277,0,2.33,332.91,3110118,, ,E*&C

) ONINQYEY

~ .

.

<.

a “
2

<.

o

NIA ON9 LS AS &Y 9Y SY hY EY 2v
TXL OXY 1S¥ QN9 20 EQ hd 54, 90

&

<

e.
3 @ $GPVTG, 332.51,T,,M,2.33,N,4.32,K,E*34
82 G e
- PRy V4 - - -
- AnA Expérience 2 : latitude et longitude
. Te w1 E . ktre Med VI :1‘_4‘:4::6 o e 5@ =S

§ Hydrauliqu i e
g
S " & @
: '
e g La position du trottinette :
boits ouida @ Latitude : 34.6778738 W
: Longitude : -1.9293052732 ©
g : La position du trottinette :
- Ll Latitude : 34.6778741 W
Longitude : -1.929303275 ©
N17
G ! "j L)
S0 A i s s e e e Programme voir annexe 3 2 7




[ Analyse et solution ]

III- communication et application mobile

J Schéma de principe ] Configuration de ESP8266
I8 Esps2e66 E01

e Réinitialisation de module

PUS

NIA GN9 LS¥ AS &Y 9Y SY hY EY 2y Tv Ov 433 EAE E1C

e Définir la vitesse de communication

e Définir le module en mode serveur

[ capteurs ]—> S

e Définir les cordonnées de wifi

1) ONINQAY

Firmware
update «ON»

P
-
TXL OX¥ L1S¥ QN9 20 EQ, hd 54 90

ONINA¥Y Les commande AT

...
ARDUINO NA

[

vo [WiFI

{nT+EMR

AT wersion:0.40.0.0({ARug & 2015 14:45:358)
SDE wersion:1.3.0

Bi-Thinker Technology Co.,Ltd.
Build:1.3.0.2 Sep 11 2015 11:48:04
OK

LTH+CIFSE

+CIFSE:LPIP, "102.168.4.1"
+CIFSE:APMRC, "ab:e5:To:bE:1b:d7"
+CIFSE:STRIP, "0.0.0.0"

+CIFSE: STRMAC, "ad:ed:Tc:b8:1lb:d7"

. AT+GMR
i AT+CWMODE

AT+CWSAP
AT+UART_DEF

OK
LT+CWSLP?
+CWSAP: "Trottenitte™, "12345678",10,4, 4

T T >

28

B et T T T Ry



[ Analyse et solution ]

III- communication et application mobile

(] Remotexy? (] Conception de I'application

=

] Configuration au niveau de site

____________________________________

[

M Vitesse (km/h) M Température (°C)  Affichage de vitesse

] » Affichage de température

[TTTIIL » Affichage de I'état de lumiere

» Affichage le poids porté

» Affichages des cordonnées de

CoTTTTTTTTTTTTT T ! ' Module interface i M Lumiére .pDIdS {kg] . .

! ! | Moduienterac ; localisation par GPS
! ' | Connection interface: ! - text .

! ' | | Software Serial hd !

' i RX pin: T¥ pin: '

E ! |2 MEE ¥ M localisation

! | Speed (baud rate):

| i | 19200 My Latitude : text

1 | Wi-Fi access point:
| Name (SSID):
| 1 | Trottenitte '

longitude : text

[J Open point

Password (8 or more chars): —
12345678 : Realiser par : Hamza AMRANI

________________________

29



[ Analyse et solution ]

ITII- communication et application mobile

] Résultats de chaque capteur.
Capteur de température: LM35 potentiométre

If,i itk ‘ i “5.’!‘

< Trottenitte

< Trottenitte

M Vitesse (km/h) B Température (°C) M Vitesse (km/h) B Température (°C)

20 3o

20 30
[T TN Nz
s
21 Km/h
M | ymieére M poids (kg) M Lumiere M poids (kg)

M |ocalisation

M |ocalisation

Latitude : Latitude :
longitude : longitude :
Réaliser par: Hamza AMRANI Réaliser par: Hamza AMRANI

30



[ Analyse et solution

ITII- communication et application mobile
Lampe allumée

] Résultats de chaque capteur.
Capteur de lumiere Lampe éteinte

it

< Trottenitte

Smart trouttenite

B Température (°C)

M Vitesse (km/h)

20 30
N

7,
) Z,
3

-—®

\

|\\\\

o1
o

M poids (kg)

M |ocalisation

Latitude :
longitude :

Hamza AMRANI

31

Réaliser par :




[ Analyse et solution

ITII- communication et application mobile

(] Résultats de chaque capteur.
Capteur de poids Le poids autorisé

’ i

< Trottenitte

M Température (°C)

M poids (kg)

0.2 kg NI

M |ocalisation

Latitude :
longitude :

Réaliser par : Hamza AMRANI

Le poids non autorisé

< Trottenitte —

~ Smart trouttenite

M Vitesse (km/h)
20 30

\\\\\ A %

RN

S
-—0
M Lumiére

M |ocalisation

k2

\

e

Latitude :
longitude :

M Température (°C)

M poids (kg)

6.26 kgl |

Réaliser par :

Hamza AMRANI

32
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Analyse et solution

III- communication et application mobile

] Résultats de chaque capteur.

GPS NEO-6M-0-001 :

GPS

ESP8266 EO1

Trottenitte

M vitesse (km/h) B Température (°C)
20 3o
} \ /y 4/70
-—@ = I
M Lumiére M poids (kg)

M |ocalisation

Latitude : 34.677871N
longitude: -1.9293100

Réaliser par : Hamza AMRANI

33
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Analyse et solution

ITII- communication et application mobile

] Résultats

< ESP_hn =
H Vitesse (km/h) M Température (°C) E
20 30 E
o= -8 29 °c_
25 Km/h
B Lumiére M poids (kg)

M |ocalisation

0.1 ko[ Sl

Latitude : 34.677872N
longitude: -1.9293040
Réaliser par : Hamza AMRANI

A

i Programme

o VOir annexe 3



Conclusion

En conclusion, mon travail sur la "smart trottinette" a exploré les aspects clés du concept. J'ai choisi un
moteur approprié, développé un asservissement efficace, utilisé des capteurs et intégré un systeme GPS.

L'ensemble de ces réalisations constitue une avancée majeure vers une trottinette intelligente.

35



Fin de présentation

Merci pour votre attention
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Annexe

ANNEXE 1: codeur incréemental
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ANNEXE 2:Capteur de poids

Annexe

poids.ino

O 00NV A WN R

W W wwMNNNNNNMNMNMNNMNMNMNMNRERERRRRERERRE
W NREPEOGLOUOUNGOUVE WNEREOOOUONOOUVRER WNEREO

w
N

#include "HX711.h"

#define DEBUG_HX711
#define calibration 20780.0 // le poide M=0 kg

byte pinData = 2;
byte pinClk = 3;

HX711 poids;
void setup() {

#ifdef DEBUG_HX711
Serial.begin(9600);
Serial.println("le poids ");

#endif

poids.begin(pinData, pinClk);
poids.set_scale(calibration);
poids.tare();

void loop() {
#ifdef DEBUG_HX711
Serial.print("Le poids : ");
float N=poids.get_units();
float M=-0.0763636*N; //étalonnage (©.336 ---> -4.4)
Serial.print(M);
Serial.print(" Kg");
Serial.println();
#tendif

}

38



ANNEXE 3: GPS

Annexe

36
37 v
38
39
40
41
42
43
44
45
46
47
48
49
50
51
52
53
54
55
56
57
58 v
59
60

if (newData)
{

float flat, flon;

unsigned long age;

gps.f_get position(&flat, &flon, &age);

Serial.print("LAT=");
Serial.print(flat == TinyGPS::GPS_INVALID F_ANGLE ? 0.0 : flat, 6);
Serial.print(" LON=");
Serial.print(flon == TinyGPS::GPS_INVALID F_ANGLE ? 0.8 : flon, 6);
Serial.print(" SAT=");
Serial.print(gps.satellites() == TinyGPS::GPS_INVALID SATELLITES ? @ :
Serial.print(" PREC=");

(

Serial.print(gps.hdop() == TinyGPS::GPS_INVALID HDOP ? @ : gps.hdop());

gps.stats(&chars, &sentences, &failed);
Serial.print(" CHARS=");
Serial.print(chars);
Serial.print(" SENTENCES=");
Serial.print(sentences);
Serial.print(" CSUM ERR=");
Serial.println(failed);
if (chars == @)
Serial.println("** No characters received from GPS: check wiring **");

gps.satellites());
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Programme de I'application

1

2 // RemoteXY select connection mode and include library
3 #define REMOTEXY_MODE__ESP8266 SOFTSERIAL POINT
4 #include <SoftwareSerial.h>

5 #include <RemoteXY.h>

6 #include "HX711.h"

7 #include <TinyGPS.h>

8

9 #define DEBUG_HX711
10 #define calibration 20780.0 // le poide M=0 kg
11

12 // RemoteXY connection settings esp8266

13 #tdefine REMOTEXY_SERIAL_RX 2

14 #tdefine REMOTEXY_SERIAL_TX 3

15 #tdefine REMOTEXY_SERIAL_SPEED 19200

16 #tdefine REMOTEXY_WIFI_SSID "Trottenitte"

17 #tdefine REMOTEXY_WIFI_PASSWORD "12345678"

18 #define REMOTEXY_SERVER_PORT 6377

19 #define REMOTEXY_ACCESS_PASSWORD "987654321"

20

22
23

24 ~ uint8 t RemoteXY_CONF[] =

25
26
27
28
29
30
31
32
33
34
35
36
37
38
39
40
41
42
43
44
45

// RemoteXY configurate

#pragma pack(push, 1)

// 385 bytes

{ 255,1,0,62,0,122,1,16,30,1,1,1,2,4,59,8,29,31,83,109,
97,114,116,32,116,114,111,117,116,116,101,110,105,116,101,0,130,3,1,93,
60,1,28,129,0,1,95,41,3,24,82,195,169,97,108,105,115,101,114, 32,
112,97,114,32,58,32,32,32,32,32,32,32,32,32,32,32,32,32,32,32,
32,32,32,32,32,32,32,32,32,72,97,109,122,97,32,65,77,82,65,78,
73,0,71,56,1,21,26,26,0,2,24,75,0,0,0,0,0,0,72,66,
9,0,32,65,0,0,32,65,0,0,0,64,24,0,130,1,3,16,2,2,
24,129,0,6,16,20,3,24,86,105,116,101,115,115,101,32,40,1067,109,47,
104,41,0,129,0,38,16,23,3,24,84,101,109,112,195,169,114,97,116,117,
114,101,32,40,194,176,67,41,0,130,1,35,16,2,2,24,66,128,37,23,
23,6,2,26,67,5,5,38,20,5,2,26,11,67,5,37,32,23,5,2,
26,11,70,17,4,53,14,6,26,37,0,130,1,3,48,2,2,24,129,0,
6,48,20,3,24,76,117,109,105,195,168,114,101,32,0,129,0,38,48,12,
3,24,112,111,105,100,115,32,40,107,103,41,0,130,1,35,48,2,2,24,
67,4,36,53,16,6,2,26,11,70,33,54,53,6,6,26,37,135,0,130,
1,3,65,2,2,24,129,0,6,65,12,3,24,108,111,99,97,108,105,115,
97,116,105,111,110,32,0,129,0,4,73,18,4,24,76,97,116,105,116,117,
100,101,32,32,32,58,0,129,0,4,80,19,4,24,108,111,110,103,105, 116,
117,100,101,32,58,32,0,67,0,27,72,35,5,24,26,11,67,0,27,79,
35,5,24,26,11 };
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Programme de I'application

char str[] = " Km/h";

int N=analogRead(A®);

int V=map(N,0,1023,0,50);
RemoteXY.instrument_1 = V;

if(v<25) sprintf (RemoteXY.text_1, "%d %s",V ,str);
else sprintf (RemoteXY.text_1, "limite !!11");

139
140
141
142
143
144
145
146
147
148
149

150

void  temperature()
{ int T=0,NT=0;
float K=0.48875855;
char sr[] = " °C";
NT=analogRead(A2);
T=K*NT;
sprintf (RemoteXY.text_ 2, "%d %s",T ,sr);
RemoteXY.level 1 = T;

int N=analogRead(Al);
int V=map(N,0,1023,0,100);

if(V<10) RemoteXY.led 1
else RemoteXY.led 1

n n
S =
e we

150
151
152
153
154
155
156
157
158
159
160
161

162

void poids()
{
#ifdef DEBUG_HX711
float N=poids.get units();
float M=-0.0763636*N; //étalonnage (8.336 ---> -4.4)
#endif
sprintf (RemoteXY.text_ 1, "%d %s",M ,"Kg")

if(M<5) RemoteXY.led 2=2;
else RemoteXY.led 2=1;




Programme de I'application

162
163

165
166
167
168
169
170

172

174
175

177
178
179
180
181

183
184
185
186
187
188
189
190
191
192

171 v

173 v

176 v

182 v

void position()
164 v {

bool newData = false;
unsigned long chars;
unsigned short sentences, failed;

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

{
while (ss.available())
{
char ¢ = ss.read();
// Serial.write(c); // uncomment this line if you want to see the GPS data flowing
if (gps.encode(c)) // Did a new valid sentence come in?
newData = true;
}
¥

if (newData)

{
float flat, flon;
unsigned long age;
gps.f_get_position(&flat, &flon, &age);

sprintf (RemoteXY.text_ 4, "%f", flat);
sprintf (RemoteXY.text 5, "%f", flon);
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