Notice de montage et d’utilisation
« Commande de
servomoteurs ARDUINO »

Version 2

Le projet décrit la réalisation d’'une commande de 6 servomoteurs pour piloter des
commandes d'aiguillages en mode digital ou analogiq ue.

La carte permet de commander 1 ou 2 ou 3 aiguillage s triples équipés de 2 servomoteurs.
Compatible avec une carte Arduino UNO, NANO

La base de ce projet est une carte ARDUINO UNO ou NANO que I'on trouve dans le commerce a
partir de 20€ environ suivant les modeles.

Cette notice présente la carte et le programme développés par la section Modélisme de 'UAICF
Nevers-Vauzelles.

Pour la commande en digital pour le modélisme ferroviaire, le décodeur d’accessoires a été testé
avec une centrale Roco 10764 et sa Multimauss, une centrale Roco Z21 et une centrale NanoX.
Le pilotage des accessoires a également été testé avec Rocrail et une centrale Roco et NanoX.

Le projet est issu d’'une compilation et d’'une adaptation de plusieurs projets trouvés sur le net. La
notice peut paraitre assez longue mais l'utilisation est assez simple.

Avec la version 2, lI'interface ou platine est entie ~ rement compatible avec la version 1.

La version 2 permet de réaliser les réglages sans a  voir besoin de recharger le programme :
le paramétrage sera fera par le port-série ou en Wi fi avec un ESP.
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1. Principe du servomoteur

a. Fonctionnement

Contrairement a un moteur a courant continu, qui peut étre piloté par des variations de tension ou
par allumage / extinction, le servomoteur réagit en fonction d'une impulsion de durée variable.

Le signal de commande est un signal logique périodique. La largeur des créneaux va commander
'angle de I'arbre du servomoteur.

Un servomoteur se pilote par l'intermédiaire d'un cable a trois fils de couleurs différentes :
* le noir ou marron raccordé a la masse,
* le rouge raccordé a la tension d'alimentation continue (+5 Volts en
général),
* le jaune, orange ou blanc raccordé au signal de commande.

Ce cable permet donc a la fois d'alimenter et transmettre les consignes de position par le fil de
signal.

Les servomoteurs peuvent servir a piloter des aiguillages mais aussi tout type d’animation comme
des signaux mécaniques.

Support réalisé en impression 3D avec un fin de course

Pour imprimer le support, le fichier « STL » est disponible sur le site de
http://modelisme58.free.fr

Pour positionner et régler le servomoteur, il est suggéré d’utiliser 2 dominos a vis.
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Axe Vert:0,8almm | AxeOrange:1lmm

Support découpé dans du bois contreplaqué de 5 mm

Le support en bois peut recevoir 4 fins de course. On peut superposer 2 fins de course les uns sur
les autres.

2 fins de course sont utilisés pour gérer I'alimentation du coeur d’aiguille si nécessaire.

Pour la découpe laser, les fichiers au format « DXF » sont disponibles sur le site de
http://modelisme58.free.fr
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2. Présentation du décodeur de servomoteurs

L’ensemble du systéme décrit ci-aprés permet de piloter des servomoteurs en digital et / ou
analogique :

e piloter jusqu’a 6 servomoteurs,

» pilotage a I'aide bouton a levier,

* pilotage en DCC,

» paramétrage des angles de rotation de chaque servomoteur,

e paramétrage de la vitesse de rotation de I'ensemble des servomoteurs.

Le projet est compatible avec les cartes Arduino UNO et NANO.
Pour programmer la carte, il faut disposer d’'un ordinateur (PC, Mac, Linux) et d’'un cordon USB.

La carte fonctionne avec une alimentation externe lorsqu’elle n'est pas auto alimentée par le port
USB.

Dans le cadre de ce projet, il est proposé une platine congue pour une carte Arduino Nano.

Adresse DCC, angles, vitesse sont paramétrables dir ectement via la liaison série, une
application gratuite ou une interface Web SANS avoi r besoin de reprogrammer la carte
Arduino.

3. Principaux changements entre V1 et V2

Version 1 Version 2
Commande 6 boutons a levier 6 boutons a levier
Paramétrage adresse Valeurs modifiables via des

Valeurs enregistrées dans le
programme : reprogrammer la
carte aprés modifications

DCC, nombre de fichiers,
temporisation en mode

commandes envoyées sur les
ports Série : les valeurs sont

aléatoire, ... enregistrées dans I'Eeprom
Envoi des commandes,

configuration via le port NON Qul

Série 0

Choix du type de centrale
DCC pour gérer le

. NON Ooul
décalage des adresses
des accessoires
Sélection du type de
Centrale (décalage de 4 NON oul

adresses entre Lenz et
Roco)
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La principale modification de cette version « 2 » du décodeur réside dans le paramétrage et la
possibilité de communiquer avec un ESP8266 pour entrer dans le monde des objets connectés :
les modifications du programme portent essentiellement sur une modification du code source.

La platine de la version « 1 » est totalement compatible.

Les paramétres de configuration sont sauvegardés dans la mémoire Eeprom de I'Arduino : les
données ne sont pas perdues lors de la mise hors tension de la carte.

4. Configuration de la carte ARDUINO

c. Installation du logiciel ARDUINO

Il faut télécharger la derniére version du logiciel ARDUINO disponible sur un site officiel
http://www.arduino.cc/en/Main/Software

Le programme fonctionne sous Windows, Macintosh et Linux. Il faut suivre les conseils
d'installation. Il n’y a pas de difficultés particuliéres.

L’ARDUINO est un Logiciel Libre et Matériel Libre sous license Creative

Commons “paternité, non commercial et licence contaminante”. Toute |&*= e e S SEE
liberté est permise a qui voudrait faire évoluer le matériel ou la plate- |-&:e

# @ Cartes graphiques

forme de programmation dans le respect de la licence. B9 oo s
18 cotars s s
- &g Contréleurs de bus LSS
# b Lecteurs de CO-ROMJDVD-ROM
L. S Lectewrs de disque
1 - Télécharger le logiciel ARDUINO 4 Pl
) (idg Périphériques dinterface utilisateur (HID)
s . . . 712 7z - 1§ Périphériques systéme
2 - Dézipper le fichier téléchargé © el

& ¥R Processeurs

3 - Brancher TARDUINO a l'ordinateur avec le port USB 70 Sers o utres péphériauesdepotge

4 - Lancer le programme « arduino.exe »

5 - Aller dans le gestionnaire de périphérique pour vérifier que la carte a bien été reconnue
(Port COM)

6 — Si la carte n'a pas été reconnue, mettre a jour le pilote : les drivers sont présents dans le
répertoire « Drivers » du dossier Arduino.
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Pour la configuration et la programmation des cartes ARDUINO, il existe de nhombreux tutoriaux
disponibles sur Internet comme : http://fr.openclassrooms.com/sciences/cours/arduino -pour-
bien-commencer-en-electronigue-et-en-programmation

Lors du lancement du programme ARDUINO, il [eai i AL

faut désigner le type de carte utilisée (ARDUINO  |ormmemem S5
UNO ou NANO) et cocher le numéro du port frchiver le crons

COM (USB-Série) ou est connectée la carte. sketch_aug03a ;‘j‘;ifufriz”:age&fec'““"ger S

Type de carte

Ces parameétres sont modifiés depuis le menu s
« OUtI|S ». Prograrnrnateur

Graver la séquence dinitialisation

e. Librairies a installer

Pour utiliser la carte ARDUINO avec le DDC, il faut télécharger et installer une bibliotheque
gratuite développée par un projet américain qui s'appelle "Model Railroading with Arduino”.

Il faut télécharger le fichier ZIP depuis le site https://github.com/mrrwa/NmraDcc __ ou directement
a l'aide du gestionnaire de bibliothéque dans le logiciel Arduino. Saisir « NMRA » dans le champ
de recherche :

@ Gestionnaire de bibliotheque *
Type Tout ~ | Sujet | Tout ~  NMRA
DCCInterfaceMaster by Philipp Gahtow Version 3.3.0 INSTALLED £
Enables NMRA DCC Communication This library allows you to generate @ NMRA DCC signal, optional with Railcom and inverted
DCC signal.
More info
q NmraDcc by Alex Shepherd, Wolfgang Kuffer, Geoff Bunza, Martin Pischky, Franz-Peter Miiller, Sven (littleyoda) Version

inconnu INSTALLED

Enables NMRA DCC Communication This library allows you to interface to a NMRA DCC track signal and receive DCC commands.
The library has been tested on AVR ATTiny284/85 & ATMega28/168/228/22u4, ESPE266 and Teensy 2.x using the INTO/1
Hardware Interrupt and micros() ONLY and no longer uses TimerQ Compare Match B, which makes it much more portable to other
platforms.

More info

Version 2.0.0 i Installer Mise & jour

OpenMRNLite by Stuart Baker, Mike Dunston, Balazs Racz

Network protocol stack for model railroading: OpenLCBE and LCC implementation. This library implements network protocols for
model railroading. In the center is the OpenLCE protocol suite (Open Layout Control Bus), which has been adopted by the NMRA
and referenced as LCC (Layout Command Control]: a high-performance and highly extensible communications protocol suite for
madel railroad control. OpenMRN is one of the most extensible implementation of this protocol suite. The Lite version has been
adapted to work with the programming model and drivers of the Arduino ecosystem. Currently supports esp32 and stm32 cores.

More info 7

Fermer

Si l'installation est manuelle, il faut dézipper les fichiers et les copier dans le répertoire
« C:\Utilisateur\ MON-NOM\Documents\Arduino »

La bibliothéeque « EEPROM.h » permet d’enregistrer des données dans la mémoire de la carte
Arduino et conservée une fois I'énergie coupée. Cette fonction est utilisée pour conserver les
réglages des servomoteurs.

f. Téléverser le Programme Source

Le programme proposé par la section Modélisme de 'UAICF Modélisme Nevers-Vauzelles doit
étre chargé dans la carte ARDUINO a l'aide d’'un cordon USB.
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Le code source de la derniére version peut étre téléchargé sur le site http://modelisme58.free.fr

Lorsque le programmer est prét, il faut le téléverser a
'aide d'un cordon USB raccordant l'ordinateur et la Vérifier Téléverser Moniteur Série
carte ARDUINO.

Il faut bien veiller & sélectionner la bonne carte | R Rroratemirtnon] o=k 3

« Arduino » dans le menu « Outils » ainsi que le port | |Afer effon crogus cutis ade |
« COM». 00 BEoB B

Le bouton « Moniteur Série » permet d'afficher la configuration de la carte au démarrage et de
visualiser les échanges d’'information. Ceci est tres utile pour identifier des dysfonctionnements et
de cibler I'origine d’'une panne.

Il est possible de téléverser le programme dans la carte ARDUINO directement a partir d’un fichier
« hex » généré lors de la compilation.

Il faut au préalable installer le logiciel Xloader 1.00 qui est un petit programme s’exécutant en
version portable : https://commodore.software/downloads/download/246-w ifly-commodore-
wi-fi-modem/1966-xloader-v1-00 _ ou https://www.hobbytronics.co.uk/arduino-xloader

Connecter a l'ordinateur la carte ARDUINO NANO a programmer.
Lancer l'application « XLoader ».
Sélectionner le port COM de 'Arduino dans le menu déroulant en bas a gauche.

Sélectionner la carte « Duemilanove / Nano (ATmega 328) » dans la liste déroulante « Device ».

Verifier que I'application XLoader a défini le débit en bauds a X Xoad.. — e
57600.
Hex file
Indiquer le nom et I'adresse du fichier « hex » a téléverser. |C:\Users\Ltiisateuer'\Desktop| | ... |
Device

Cliquer sur le bouton « Upload » pour charger le fichier. Les

. . i N Duemilanove/Nano{ATmegad28) -
LED RX/TX de la carte Arduino doivent clignoter. Apres un | |

certain temps, le programme est téléversé. COM por Baud rate
coma ~ | [57600 |
Lpload About

5. Platine / Carte d’'extension

La section Modélisme de 'UAICF Nevers-Vauzelles a développé une platine ou carte d’extension
spécifique ou vient s’emboiter la carte ARDUINO NANO.
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Récepteur Infrarouge
Gnd

Signal > @ | s Signal DCC
s
Alimentation N E ! S d T I
6-12 Volts o

] " b
= - i+ L3 )
=y ] 5 ]
o ' r

6 boutons a levier avec commun au GND
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Remarque :

Il est également possible de réaliser cette platine avec une carte

d’essai (plaque avec bandes).

La carte sera srement d’une taille un peu plus importante mais
plus facile a réaliser (pas de produits chimiques a manipuler,...).

Composant

<] =] =] ATEFFETINFT
alalalalalal2la12 )32
;_I.;‘R,‘_ﬁ.qn.q Al Ay
alalalalalr]2122] 217
f-!.G afalalalala mialA
alal 212121212121 211
alal2lz|2121012 1217 |
alalalal2a] 2212121 0
,aoﬁ(j@ﬂ%'@""'
S o B B

Fonction / Référence

Us1 Carte DFPlayer Ne pas installer
us2 Carte Arduino NANO
DCC Bornier a vis 2 broches Entrée signal DCC (si utilisation fonction décodeur DCC)
Alim Bornier a vis 2 broches Alimentation platine Arduino
Alimentation Connecteur 2 broches Alimentation +5 Volts et GND (option)
HP Bornier a vis 2 broches Ne pas installer
DAC Connecteur 2 broches Ne pas installer
ESP Connecteur 4 broches Option pour liaison port série
12C Connecteur 5 broches Ne pas installer — Bus 12C
SERVO1 Connecteur 3 broches Servomoteur
SERVO2 Connecteur 3 broches Servomoteur
SERVO3 Connecteur 3 broches Servomoteur
S4 Connecteur 3 broches Servomoteur
S5 Connecteur 3 broches Servomoteur
S6 Connecteur 3 broches Servomoteur
INTER1 Connecteur 9 broches Connecter 6 fis aux interrupteurs a levier + commun au GND
INTER2 Connecteur 8 broches Ne pas installer
IR LED Récepteur Infrarouge (option)
LED1 LED LED de contrdle de la mise sous tension (option)
OK Connecteur 2 broches Optocoupleur (si utilisation fonction décodeur DCC)
OPTION Connecteur 3 broches Ne pas installer
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Composant Fonction / Référence

R1 Résistance ¥4 W 580 Ohms a1k

R2 Résistance ¥4 W Ne pas installer

R3 Résistance ¥4 W Ne pas installer

R4 Résistance ¥4 W Ne pas installer

R5 Résistance ¥4 W Ne pas installer

R10 Résistance ¥ W 1 k (si utilisation fonction décodeur DCC)
R11 Résistance %2 W 10 k (si utilisation fonction décodeur DCC)
R12 Résistance ¥ W 10 k (si utilisation fonction décodeur DCC)
D2 Diode 1N4004

D4 Diode 1N4148 Si utilisation fonction décodeur DCC

6. Paramétrage et commandes

Pour envoyer des commandes via le port Série O (viale | \grifier Téléverser
port USB), il faut ouvrir le Moniteur Série.

Moniteur Série

@ message oonjour Arduino1.0.1 Elr_E E|

L 2 TR,

CoM10 - o X
Sélectionner la vitesse de | o
transmission des données : L L U T e e, e :
« 9600 bauds ». =t Centrale DCC (Roco, HanoX,...)

Saisir $h pour visualiser la configuration
Dans le menu déroulant,
sélectionner « Nouvelle ligne »
ou « Retour chariot »
ou « Les deux, NL et CR ».

[] Défilement automatique [ Afficher lhorodatage Nouvelle ligne ~ 9600 baud ~ Effacer la sortie

NN
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Pour envoyer les paramétres de configuration, saisir le caractére « $ » suivi d’'une lettre (respecter
la police), de la valeur éventuellement puis appuyer sur la touche « Entrée ».

Les paramétres envoyeés sont sauvegardés dans la mémoire Eeprom de I'Arduino : les données ne
sont pas perdues lors de la mise hors tension de la carte.

Commande a envoyer

Fonctions . .
via le port Série

Envoi de la configuration a I'application par le port COM | $C
Redémarrage de la carte : RESET $R

Type de centrale DCC
X =0 -> Centrale Lenz $Zx — exemple : $Z1
X =1 -> Centrale Roco

Vitesse des servomoteurs

VX — exemple : $Vv50
X entre 0 et 255 $ P 3

Nombre de servomoteurs

NX — le : $N2
Xentre 1 et 6 $Nx — exemple : $

Pour envoyer les paramétres de configuration, saisir le caractere « $ » suivi d’'une lettre (respecter
la police), la valeur a configurer et le numéro du servomoteur.

Les valeurs de position des servomoteurs varient entre 0 et 180, ce qui correspond a I'angle de la
position du servomoteur.

Commande a envoyer

Fonctions : .
via le port Série

Positionner manuellement un servomoteur
X entre O et 180
Y Numéro servomoteur entre 1 et 6

$Sxy
exemple : $A601

Positionner un servomoteur sur la position Mini
X entre 0 et 180
Y Numéro servomoteur entre 1 et 6

$m xy
exemple : $m301

Positionner un servomoteur sur la position Maxi
X entre 0 et 180
Y Numéro servomoteur entre 1 et 6

$M xy
exemple : $M901

Positionner un servomoteur sur position Mini ou Maxi $A xy
X:0o0ul exemple : $A11
Y Numéro servomoteur entre 1 et 6 exemple : $A01

Type d'aiguillage

X =0 -> aiguillage normal

X =1 -> aiguillage triple

Y Numéro servomoteur entre 1 et 6

$Txy
exemple : $T01
exemple : $T02

Adresse DCC du servomoteur
X entre 0 et 999
Y Numéro servomoteur entre 1 et 6

$Dxy
exemple : $D151
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Pour faciliter la modification des paramétres, la section Modélisme de 'UAICF Nevers-Vauzelles a
développé une application gratuite avec le logiciel « Processing ». La carte doit étre reliée via le
port USB.

© Reglage Servomoteurs - X

= Réglages de Servomoteurs connectés a une carte ARDUINO a

Nb Servos :

180

Retrouvez les projets sur hitp:/imodelisme58.free.fr

© Reglage Servomoteurs - X

Réglages de Servomoteurs connectés a une carte ARDUINO a

Mode configuration du Servo N°1

Nb Servos :

INVERSION BT MIN / MAX

L’application et le code source sont téléchargeables sur le site http://modelisme58.free.fr

Un tutoriel dédié a l'utilisation de l'interface a été développé.
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7. Dépannage

Lors de l'installation et de la configuration de ce kit, on peut rencontrer plusieurs problemes. Vous
trouverez ci-aprés quelques points a vérifier.

b. Carte ARDUINO reconnue ?

Dans le programme « Arduino », il faut veiller & ce que la carte ARDUINO soit reconnue et
sélectionner le port « COM » pour programmer ou lire les informations provenant de la carte.

L'utilisation du moniteur série apporte de précieuses informations sur le fonctionnement de la
carte.

Il faut bien sélectionner la vitesse de communication : « 9600 Baud » comme indiqué dans le code
source du programme.

Si une erreur se produit lors de la compilation, il peut y avoir plusieurs origines :

« La carte ARDUINO n’est pas sélectionnée : type de carte, port COM ;

e Une erreur dans le code de programmation : il manque une parenthése, une virgule, un
point-virgule,...

* Une ou plusieurs bibliothéques ne sont pas installées ;

Pour vérifier que les bibliotheques sont bien installées, il est conseillé d’ouvrir un programme de
démonstration a partir du menu « Fichier ---> Exemples ». Chaque bibliothéque dispose
d’exemples et démonstrations. Compiler les programmes de démonstration pour vérifier s'il n'y a
pas d’'erreurs.

Si une erreur apparait lors du téléversement d’'une carte NANO, il se peut qu'il faille changer le
Processeur et utiliser le « Old Boatloader ».

& Decodeur_sonore DCC_2d | Arduine 1.8.2

Fichier Edition Croquis Outils Aide

Formatage automatigue CurlsT
Archiver le croguis

Réparer encodage & recharger

WbSonsM, NBSO!  Gérerles bibliothéques Ctrl+Maj+|
Interval Aleat{

Moniteur série Ctrl+Maj+ M
Interval Aleatq

Traceur série Ctrl+Maj+L

Fichierl;
nt Fichier2;

WiFi101 / WiFiNINA Firmware Updater

Type de carte: "Arduine Nano" )
Processeur: "ATmega328P (Old Bootloader)" ) ATmega328P
Port: “COM10" i ®  ATmega328P (Old Bootloader)

NbreBornes:
NumBorne:

Centrale; Programmateur: "AVRISP mkil" >

Récupérer les informations de la carte ATmegalse

Graver ls séquence d'initialisation

J/RER SETUR A A& Ak Rk AR A A A KA R AR R AR AR AR AR AR RN AR A AR M A& AR KRR A KR KA dOh Aok b K Kk
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