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| ntr oduction

Dans la formation de la licence professionnelle nous devons effectuer un projet en
rapport avec les études effectuées.

Cette réalisation est assistée, soit par une entreprise soit dans le cadre des enseignants.

Le projet présenté dans ce dossier sest effectué en bindme, ou nous avions la charge
d'établir une liaison de données entre deux appareils.

Il sagit de visualiser des mesures en temps réel sur des informations provenant d'un kart et
deleslire sur un ordinateur portable.

Lestravaux que nous avons effectués vont vous étre présenté dans ce dossier.

Tout d'abord nous établirons le cahier des charges, ensuite nous présenterons sous forme de
schéma comment se présente cette communication et nous expliquerons comment nous
I'avons choisit.

Nous verrons les techniques misent au point et finirons par expliquer les problémes
rencontre.



1. Cahier descharges

1.1. Emetteur embarqué

Un microcontdleur se chargera de la transmission des donneées sous forme série. Un
module de transmission se charge de la modulation haute fréquence. La portée de |'émetteur
doit permettre I'évolution du karting sur une piste d'intérieur, soit une porté d'environ 100
metres en champ decouvert.

Une transmission & double sens (Emetteur + récepteur sur le karting) permettait une
accuse reception des données transmise, ains que le paramétrage a distance du véhicule.

1.2. Récepteur au sol et affichage sur PC portable

La station fixe se charge de la réception des signaux via un module électronique. Les
informations series peuvent étre utilise sous différentes formes:

par un microcontroleur avec un affichage fixe et des sorties analogiques images de la
vitesse, du courant et de latempérature;

par un PC viaune liaison série RS232;
par un ordinateur portable via une liaison USB.

Dans I'hypothése de I'utilisation d'un PC, un logiciel devra étre développé afin de permettre
I'affichage des données et |'exploitation des grandeurs en fonction du temps.

Illustration 1
Transmission de
données
bidirectionnelle



2. Schéma fonctionnel de niveau 1

transfert de

Kart données ordinateur

Illustration 2 Schéma fonctionne de niveau 1

3. Schéma fonctionnel de niveau 2

Signaux Signaux
: o Protocole
analogigues nUMAariques ) L.
Signal série wifl
capteurs capteurs
"\
7
Traitement des Acguisition des #
Capteurs ; o
4 2 Jonnises - Jontes Communication : Interface
"
Signaux a
afficher
)
Affichage

Illustration 3 Schéma fonctionel de niveau 2



4. Solutionsenvisagées

Nous avions deux manieres de procéder afin d'établir la communication entre le Kart
et I'ordinateur. Soit par modulation de fréquence soit par liaison wifi.

4.1. Modulation de fréguence:

Utiliser des émetteurs FM implique l'achat de deux émetteurs et deux
récepteurs; qui ne possede pas la méme fréguence de fonctionnement.

La bande FM est largement utilisée, ainsi quelgu’ un peut émettre sur la méme fréguence.
L'autre inconvenient est que les informations erronées sont ignorees.

4.2. Liaison wifi:

Cette communication est capable de sautorouter, c'est a dire qu'il est capable
d'allouer lui méme ses fréquences de fonctionnement.

C'est un systeme standard, il pourra sadapter avec d'éventuel évolution du systéme.

L'autre avantage, et sa fiabilité des informations; il demande un accusé de réception a
chague donnees envoyées.

Notre deuxieéme implication était de déterminer quelle type de capteurs nous alions
utilisés dans e releve des huit mesures, soit:

0 lavitesse du kart;

0 courant moteur;

[ tension batterie;

[ courant batterie;

[ température moteur et variateur;

[ position delapédale defrein et accélérateur.



Prealablement il a étéinstallé des capteurs pour :

4.2.1. courant moteur:

Larégulation du courant dans le moteur utilise un capteur de courant HAS-200. 1| est
alimenté en +15V/-15V et dédlivre une tension proportionnelle au courant dans la fenétre (ici
5* Imoteur) avec un calibre de 0,1V/A. Cette tension sera disponible du le connecteur DB9.
Latension peut étre positive (+5,2V pour +52A en moteur) ou négative (-4,7V pour -47A en
freinage).

g B o
.r..n*.n 2 'HIK'I. . -‘.L
[llustration 4 Capteur courant

4.2.2. Mesuredelavitesse:
Cette étude est réalisée par les deuxieme année (capteur a effet Hall).

4.2.3. Position de lapédale defrein et accélérateur:

Cette étude a été réalisé, un potentiomeétre permet de connaitre I'image de la position
de la péedale. Ceci est valable pour le frein, mais la méme réalisation est prévu pour
|'accél érateur.

4.3. Capteursareéaliser:

4.3.1. Tension batterie:

Un pont diviseur de tension constitué de deux résistances ramene latension batterie a
une valeur comprise entre OV et 5V.

4.3.2. courant batterie:
Il est prévu d'utiliser laméme application que pour le courant moteur.

10



4.3.3. Température moteur et variateur:

Latempérature, lors du fonctionnement du kart ne sera pas inférieur a 0, ne sera pas
supérieur a 60 degrés. Pour cette étude nous avons décidé de réaliser une structure déja
etudié, afin de consacrer notre temps sur des systémes plus urgents. c'est a dire I'utilisation
d'une sonde de température (LM35) qui fonctionne linéairement dans les gammes de
température.

4.4. Acquisition des informations capteurs au microcontroleur:

Il existe trois moyens d'appliquer les informations provenant des capteurs vers le
microcontroleur.

44.1. ler solution:

[ pata Ains on utilise huit convertisseurs analogique
numérique. Cette architecture permet d'obtenir une
CAN 1 rapidité d'acquisition maximum. Seulement ce systéme
est plus codteux.

hALL

Illustration 5 Solution 1

4.4.2. 2éme solution:

i = Ce systéme permet le multiplexage des donnees
pats et |la conversion d'une donnée alafoi. Le processus est
plus long mais plus économique.

CAM G

hllLx

Illustration 6 Solution 2
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4.4.3. 3eme solution:

Cette solution combine, larapidité et I'économie; il
sagit de trouver un microcontroleur intégrant un
convertisseur analogique numérique.

Microcontroleur

Illustration 7 Solution 3

45. Solutions retenues

45.1. Température moteur et variateur:

Comme il a été dit précédemment nous retenons cette solution car elle a été testé et
convient dans notre gamme de température. Dans I'étude de la transmission de données du
microcontréleur al'ordinateur nous avons utilisé un capteur différent.

45.2. Tension batterie:

Cette tension sera directement convertie par le CAN, atravers un pont de résistances,
dont les valeur auront éte gjustée en fonction de leur variation en température.

45.3. Courant batterie:

Ce courant sera visualise par un capteur du méme type que pour celui du courant
moteur.

4.6. Mode communication:

Nous avons décide de garder laliaison wifi.

Ce protocole de communication assure une fiabilité des informations échangées, lors
d'un envoi de données. L'émetteur attends |'accusé de réception des informations avant
I'envoie d'autres donneées.

Ce systéme utilise un seul appareil, compose d'un émetteur récepteur, ainsi le colt est moins
onéreux; mais|'ordinateur doit avoir une connexion wifi.

12



Acquisition des informations capteurs au microcontroleur:

Etant dans I'obligation d'utiliser un microcontroleur capable de Sadapter au matériel
de I'l.U.T nous avons adopté la deuxieme solution dans un premier temps. Seulement au
cours de nos recherche, nous avons trouvé un C.A.N capable de gérer ces huit informations.

5. Travail effectué

5.1. liaison wifi

le module choisit, les ezl 80-C permet de transmettre directement une liaison série
par ondes & ectromagnétiques. Ce module se compose de deux € éments:

Une carte Radio Fréquence, achetée indépendamment du module qui gere I'envoi
et laréception de données jusqu'au PC

Le module en lui méme qui transforme les informations série pour ére
compréhensibles par la carte RF.

Les modules sont identifiables grace a un chiffre de 6 bits appelé MAC adresse,
chague module a une adresse qui lui est propre, et inchangeable, en paralléle a son adresse
| P pour le réseau wifi.

Les modules possedent différents modes de traitement de l'information, ils
peuvent se déclencher par une réception d'informations sur le réseau wifi ou sur le port série,
et possedent différents modes de veille.

Pour configurer le mode de transmission wifi, deux programmes sont a
disposition de I'utilisateur. Le « ezSerial Config » se connecte par le port série du module, en
ayant préalablement enlevé la carte RF du module avant mise sous tension :

13



I ezSerialConfig 4.0c

ezTCF Mode Sernal Type WwiLAM Mode

A CH RS-232 tifrastructurel]
Local IP Address Local Part Baudrate Target 5510
o105 | ] [t | |
SubretMask  Timeaut Pty AdHoc Master 551D
Sy e : ! [0 | L |
Gateway |IP Address . II:u:unn. Byte : [ata Bits Channel
Peer ip address i Peer Part X Stop Bit WEP
Reserved Reserved Flows Cortral VEP Keu

Optionz

Cormmet | |

CoMl [ Read ]| wiite EAPID | | Changs PWw/D

[llustration 8 Programme ezSerial Config

Avant d'essayer de dialoguer avec le module par wifi, il faut Sassurer que sa
configuration est bien effectuée.

Durant nos tests, nous avons utilisé le mode host to host, de cette fagon, il n'y
avait pas de target SSID arentrer.

Le « ezConfig » quand alui communique avec |e module par liaison wifi :

14



! ezConfig v4.0c {22/Sep./2005)

LOCAL | REMOTE | |
MALC Address Local IP Address ez CP Mode Serial Type WLAMN bode
10030 ra [[oo] oo |[o1] Ll it : i
i ———— Subret Mask Local Part Baudrate Target 5510
Read — - | = i S
et | Gatewap|PAddess  Timeout Parity admekizsial o5 0
Peer IP Address Conin. Byte Data Bits Chanrel
e  PeerPat  StapBit WEP
Pazsword Flaww Cantral
i |
Optiong
Cormmet
Search ezTCP WTike FPFoE 1D hange W Status

[lustration 9 Programme ezConfig

Ces programmes permettent de configurer la liaison série, son type (RS 232),
sont débit, sa parité, le nombre de bits dans chague paguet de données, si il y a un bit de
stop, et s 1'on doit gérer le Flow control.

Ils configurent de méme le réseau Wifi, si le réseau est en infrastructure ou de
PC a PC, si le module doit se comporter comme un server ou un client, on peut activer la
protection des informations transmises, (WEP 1) avec un mot de passe.

Pour pouvoir communiquer de la carte wifi intégrée au PC jusgu'au programme
réalise en C++, un logiciel a éé développé, il crée un port série virtuel qui est détecté
automatiquement par I'ordinateur, ce qui permet de réaliser une interface avec C++ builder:

15



' ezVSP 2.1a (247Aug./2005)

CONFIGURE V5P ‘

STOP ALL CHECKED V5P |

DELETE V5P ‘

DELETE ALL CHECKED V5P |

Port | Port Comments Port State Port Config MODE Network State | PEER | LocAL |
[ CoM1 INIT - TCP Client Mot Connected  10.1.0.1:1470 —
e zvs P CREATE VSP ‘ START ALL CHECKED VSP | ‘ EXIT
Fowered By Sollae Systerms

[llustration 10 Logiciel d'un port série virtuel

Le numéro du port série virtuel choisit doit étre différent de ceux existants, la
connection avec le module wifi sétablit automatiquement.

Un test a été effectué en utilisant ce programme, on a crée un port serie virtuel,
et on a utilisé un programme servant a tester les connections RS 232 sur le PC. On a
connecté |'entrée et la sortie série du module wifi, et en envoyant un octet par le programme
sur le PC, on pouvait voir la réception de ce méme octet en entrée du port série virtuel, la
laison entre le port série du module wifi et celle du port série virtuel sur le PC a donc été

validée.

module wifi

FC
pégg port série| carte
tect wirtuel i fi

Cane | a7180.¢
wifi

Illustration 11 Test de liaison
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5.2. Cartedetests

Une carte a été gravée, elle permet de tester la connexion entre le PC et le
microcontrolleur. Elle est composée de deux adaptateur de tension entre 3.3V du module
wifi vers RS 232, et de RS 232 versle 5V du microcontrolleur.

La carte inclue aussi le microcontrolleur avec son quartz, e un CAN avec
capteur de température intégré, et elle réegule deux alimentations, une de 5V et |'autre de
3.3V

Les différentes entrées et sorties de la cartes sont utilisées pour |'alimentation, qui
pourra étre effectuée par un adaptateur secteur 14V continu, ou une batterie de 12V, pour les
connections au module wifi (port série et alimentation) et pour |'entrée analogique du CAN,
ce qui permet de tester in situ la carte.

Le typon possede un plan de masse, le hacheur présent sur le kart peut facilement
nuire le bon fonctionnement de la carte.

La programmation du pic seffectue en pas a pas, le PIC récolte les différentes
mesures venant du kart et les stockent en mémoire, puis il les envoi par le module wifi et
attends |'accuse de réception par le programme du PC.

Le progranme dinterface utilisateur stocke ces données en mémoire et les
affiche avec des graphes.

Lors d'une réception d'une trame, le programme envoi un accuse de réception au
microcontrolleur pour qu'il recommence un cycle de fonctionnement.

Le programme du PC n'a pas été finalise, |e probleme rencontré se situe a la
synchronisation entre les informations envoyées sur le port série virtuel et les informations
envoyeé sur le réseau wifi.

17



5.3. Programmation du PC

test
communication

attente
reception des
données

verification
des

données

rémarisation

affichage
informations
sur l'interface

ervoi '
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5.4. Programmation du microcontroleur

test
communication

valide CAN

ervie 1"

videz buffer
PO->huffer
buffer-= mérnoire

dévalider le CAN

erwoie sur Tw

Ri=t

videz buffer
valide CAM
incrémente i

=1

[lustration 12 Organigramme du
microcontroleur



Conclusion

Pour conclure ce projet nous a permis de nous familiariser avec I'utilisation du wifi.

Méme s nous avons eu des difficultés dans la programmation de la liaison entre I'ordinateur
et le module wifi, nous pourront; de part notre stage; finaliser ce projet. Car il Savere que
I'expérience est ssimilaire. Nous collaborerons avec des personnes connaissant les difficultés
rencontrées. Nous serons donc en mesure de cerner le probléme, et d'en venir a bout.

Il nous sera donc possible d'envoyer; une foi la programmation terming, d'en faire part a Mr
L equeu pour terminer le projet.
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