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d’Elektor
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en cadeau de bienvenue

collection complète, livraison ponctuelle à domicile 

toujours à jour, toujours une longueur d’avance

Les avantages exclusifs de l’abonné :

Elektor, ma (p)référence en électronique

Notre cadeau de bien-

venue : Baladeur MP3, 

clé USB & Fonction 

dictaphone

en un
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Chargeur d’accus Li
Paul Goossens

Li Po
Li Ion
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GND
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k
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CEL0 CEL1

POWER IN

0V

Accu
070273 - 11

T1 = FDS6911
D2, D3 = MBRS540T3G

Liste des composants

Résistances :
R1,R2,R6 = 10 k  (CMS 0805)
R3,R4 = 100 k  1% (CMS 0805)
R5 = 180 m /¼ W (CMS 1210), p.ex. Digikey 

P.18SCT-ND

Condensateurs :
C1,C2 = 10 F/25 V (CMS 1210)
C3 à C5 = 100 nF (CMS 0805)
C6 = 47 nF (CMS 0805)

Semi-conducteurs :
D1 = BAT54 (SOT-23)
D2,D3 = MBRS540T3G (CMS), par ex. 

Digikey MBRS540T3GOSCT-ND
IC1 = MAX745
T1 = FDS6911 (SOIC12), par ex. Digikey 

FDS6911CT-ND

Divers :
L1 = 22 H (JW-MILLER PM2110-220K-RC), 

p.ex. Digikey M8760-ND
JP1,JP2 = cavalier avec embase SIL 

2 contacts
platine EPS070273-1 (Cf. www.elektor.fr)

Tableau 1.
JP1 JP2 Éléments

Fermé Fermé 1

Ouvert Fermé 2

Fermé Ouvert 3

Ouvert Ouvert 4
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Fabrication

(070273-I)

Régulateur LDO avec démarrage en 
douceur ou suivi
Dirk Gehrke 
(Texas Instruments Allemagne)

ramp-up

C4C3

4 7
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1

TPS74201
TPS74401

IC1

BIAS

OUT

GND

FB

IN

EN

SS

5 3

4

7

6

1 2

R1

2k
49
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4 7
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49
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99

U UIN OUT

UBIAS

*

R4

R3

4k99

TPS74301
TRACK

IC1

BIAS

OUT

GND

FB

IN

EN

5 3

4

7

6

1 2
TRACK

IN

070231 - 11

voir texte*

Figure 1. Schémas des régulateurs TPS74201, TPS74301
et TPS74401 (cf. le texte pour les valeurs de R4 et C4).

Figure 2. Suivi du régulateur LDO TPS74301
avec démarrage simultané (R4 = 10k ). 

Base de temps : 2 mV/div. 

Figure 3. Traçage du TPS74301 avec 
démarrage proportionnel 

(R4 = 1,78 k ). Base de temps : 2 mV/div.
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TPS74201 1.5A LDO with Programmable 
Soft-Start, Littérature Texas Instruments # 
SBVS064C 

TPS74x01EVM-118 User’s Guide, Texas Instru-
ments Literature # SLVU143.

Sequencing Power Supplies in Multiple Vol-
tage Rail Environments by David Daniels, Dirk 
Gehrke et Mike Segal, Littérature Texas Ins-
truments # SLUP228 ou http://focus.ti.com/lit/
ml/slup228/slup228.pdf

5

(070231-I)

Bibliographie

TPS74401 3.0A Ultra-Low Dropout Linear 
Regulator, 
Texas Instruments Literature # SBVS066C.

TPS74301 1.5A Ultra-Low Dropout Linear 
Regulator with Programmable Sequencing, 
Littérature Texas Instruments # SBVS065C.

Figure 4. Redémarrage en douceur des 
TPS74201 et TPS74401 avec délai de 1 ms (C4 = 

1 nF).  Base de temps : 2 mV/div.

Figure 5. Démarrage en douceur TPS74201 et 
TPS74401 avec délai de 10 ms (C4 = 10 nF). 

Base de temps : 2 mV/div.

Paul 
Goossens

Li Po

(070274-I)

Des accus LiPo en parallèle
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Chargeur d’accus CdNi polyvalent
C. Tavernier
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*

*

voir texte*
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(070301-I)

Liens Internet

Fiche de caractéristiques du MAX713
www.maxim-ic.com/quick_view2.
cfm/qv_pk/1666

•

•

•

•

• D

Tableau 1. Programmation du temps de charge 
grâce à PGM2 et PGM3.

Temps de charge
maximum (mn) PGM3 PGM2

22 V+ REF

33 V+ BAT–

45 Non connecté REF

66 Non connecté BAT–

90 REF REF

132 REF BAT–

180 BAT– REF

264 BAT– BAT–

Tableau 2. Programmation du nombre de cellules 
grâce à PGM0 et PGM1.

Nombre de 
cellules PGM1 PGM0

1 V+ V+

2 Non connecté V+

3 REF V+

4 BAT– V+

5 V+ Non connecté

6 Non connecté Non connecté

7 REF Non connecté

8 BAT– Non connecté

9 V+ REF

10 Non connecté REF

11 REF REF

12 BAT– REF

13 V+ BAT–

14 Non connecté BAT–

15 REF BAT–

16 BAT– BAT–

Chargeur rapide d’accus NiMH
Antoine Authier     Karl Walraven

Ni
M H
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•

Liste des composants

Résistances :
R1 = 0 22/5 W
R2 = 68 k
R3 = 22 k
R4 = 1 k
R5 = 4k 7

Condensateurs :
C1 = 220 pF
C2 = 100 nF
C3,C4,C6,C7 = 10 F/63 V radial
C5 = 1 F/25 V radial

Selfs :
L1 = 220 H

Semi-conducteurs :
D1 = LED
D2,D3 = PBYR745
T1 = BF245 B ou C
T2,T3 = BC547B
T4 = BC557B
T5 = IRF9520
IC1 = MAX712CPE

Divers :
K1 à K4 = embase autosécable à 

1 rangée de 5 contacts
K5 = bornier à 2 contacts au pas de 

5 mm
K6 = jack d’alimentation mâle 

encartable
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 (070213-I)

Régulateur à découpage 
à entrée large 3 A réglable
Luc Lemmens

p

UO

UO Sense

UI

PTN78060

GND

INH ADJ SNS

GND

VI VO VO VO

1

2

3 4 5

7

6

RSET

0W05
1%

INH

C1 C2

100

070115 - 11

RL

Composant Ventrée Vsortie

PTN78060Wa(x)
7
à 36 V

2.5 
à 12,6 V

PTN78060HA(x)
15
à 36 V

11.85 
à 22,0 V

PTN78060AA(x)
9
à 29 V

–15 
à –3V

Composant
Vsor (requise)
(V)

RSET (standard value) 
(k )

Vsor (réelle)
(V)

Plage Vent

(V)

PTN780x0W

2,5 ouvert 2,5 7 to 25

3,3 78,7 3,306 7 to 33

5,0 21,0 4,996 7 to 36

12,0 0,732 12,002 14,5 to 36

PTN780x0H

12,0 383 12,000 15 to 36

15,0 15,0 14,994 18 to 36

18,0 4,42 18,023 21 to 36

22,0 95,3 21,998 26 to 36
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p

P W
M

tableau

(070115-I)

Constance de tension
Alexander Wiedekind-Klein
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FB = 1V25 P S
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(070280-I)

zBot: alimentation piles/solaire
Jens Altenburg
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SIGN

070171 - 11
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(070171-1)

[1] Le document complet intitulé
Zbot – the Robot Experimental Platform
(en anglais) est disponible au télécharge-
ment gratuit sur le site elektor. 
Le fichier s’appelle EPS070172-11.zip.

555 en alimentation à découpage
Martijn Geel

pas
courts-circuits

(070023-I)

NE555

IC1
DIS

THR OUT

TR

CV

2
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4

R

3
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8

1

T1

BUZ11
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k
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4k
7

R3
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0

R7

1k

R1

18k

R6
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220n
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220n

C5

47n

C6
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C2
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C4
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L1

33 H

+U

+12V

OUT

R = 0,6 / I

070023 - 11

Réducteur de tension MLI
Stefan Brandstetter
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P W M

(070127-I)
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2
3
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&
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6
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13
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0
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R5
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10n
50V

C1

10
25V

C3

3 3
25V

C4

220
63V

T1

BC547B

D1

16V

D5

75VD4

16V

T2

STP20NE06FP

IC1

14

7

24VDC

IC1 = 4093

070127 - 11

typ. 12V

Des accus en double
pour augmenter 
la sécurité de 
fonctionnement
Paul Goossens

Solution
La
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Simple

Commutateur

K2

7

2

1
8T1A

4

35
6 T2B

C1

100n

IN BAT A

R1

10
0k

GND

R2
100k

R3

1M

ENABLE_A

T3

FDV301N

T4

FDV301N

K3

4

3 5
6T1B

7

2

1
8 T2A

C2

100n

IN BAT B

R5

10
0k

GND

R6
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R7
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POWER OUT
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3
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3
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1
2

3 &

IC1A
5
6

4 &
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8
9

10 &
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11 &

IC3D

14

7
IC1E

Aok

ON

Bok

1
2

3 &

IC3A
5
6

4 &

IC3B

8
9

10 &

IC3C

13
12

11 &

IC1D

14

7
IC3E

R9
10k

R8
10k

C3
100n

C4
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GND
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D4
BAT54

D3
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C7

100n

S1
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GND

R410
k

R10

1k D5

*

R11

1k D6

*

GNDGND GND

IC1, IC3 = 4093
T1, T2 = IRF7329

070343 - 11

Liste des composants
Attention : tous les condensateurs et 
résistances sont des CMS du type 0805 !

Résistances :
R1,R2,R5,R6 = 100 k
R3,R7 = 1 M
R4,R8,R9 = 10 k
R10,R11 = 1 k

Condensateurs :
C1 à C6 = 100 nF

Semi-conducteurs :
D1 à D4 = BAT54 (SOT-23)
D5,D6 = LED rood (SMD 1206)
IC1,IC3 = 4093 (SOIC-14)
IC2,IC4 = LM809M3-4.38 (SOT-23)
T1,T2 = IRF7329 (SOIC-8)
T3 à T6 = FDV301N (SOT-23)

Divers :
câbles de connexion
platine EPS070343-1 (cf. www.elektor.fr)
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Utilisation
(070343-I)

Mini-inverseur
Alexander Wiedekind-Klein

(070279-I)

STI

1

3

2

C2

100
16V

MAX660

IC1
OSC

OUT

C+

C–

LVFC

8

5

3

2

4

6

7

1

C4

100n

C1

100n

L1

10 H

C3

4 7
25V

C5

100
16V

+5V

–5V

070279 - 11

R1

0

Convertisseur USB
Jörg Schnyder

-
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(070119-I)

Liens Internet

Site de l’auteur
www.systech-gmbh.ch

1

LM3578AM

I LIM

IC1
-IN

+IN

OSC

UIN

E

C
1

5

4

72

3

6

8

K2

+5V

GND

D–

D+

1

2

3

4

USB

L2

47 H

L1

820 H

C1

100n

C3

22pC2

2n2

C4

100n

K1
R4

22
0k

R2

1

R1

1

R3

1

C11

68
20V

C7

68
20V

C9

47
16V

C6

68
20V

C5

1n5

C10

47
16V

C8

68
20V

R5

82
k

R6

10
k

D1

SK34SMD

070119 - 11

Valeurs de R5 et R6 pour d’autres 
tensions de sortie :

6V:
R5 = 47k ,
R6 = 9,1k

12V:
R5 = 110k ,
R6 = 10k

15V:
R5 = 130k ,
R6 = 9,1k

2

Liste des composants 
(pour Us = 9 V)

Résistances :
(tout en CMS 1206)
R1 à R3 = 1
R4 = 220 k
R5 = 82 k
R6 = 10 k

Condensateurs :
(tout en CMS 1206)
C1,C4 = 100 nF
C2 = 2nF2
C3 = 22 pF
C5 = 1nF5

Condensateurs tantale :
(tout en CMS 7343)
C6 à C8 = 68 F/20 V
C9,C10 = 47 F/16 V
C11 = 68 F/20 V

Selfs :
L1 = 820 H (CMS CD105)
L2 = 47 H (CMS 2220)

Semi-conducteurs :
D1 = diode Schottky SK34 CMS
IC1 = LM3578AM (CMS SO8)

Divers :
K1 = bornier à 2 contacts au pas de 

5 mm (optionnel)
K2 = embase USB de type B
dessin de la platine téléchargeable 

gratuitement depuis www.elektor.fr

3
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Anti-décharge profonde pour accus
Tilman Küpper

En intégrant une protection contre la 
décharge profonde dans l’alimenta-
tion, on peut éviter que les accumu-
lateurs d’un appareil laissé en circuit 
se déchargent totalement. Elle inter-
rompt automatiquement l’alimenta-
tion quand la tension des accumula-
teurs descend au-dessous d’un seuil 
inférieur (ici par exemple 9,5 V). 
L’interruption ne cesse que lorsque 
la tension de l’accumulateur dépasse 
un seuil supérieur (en l’occurrence 
10,5 V), par exemple après le bran-
chement d’un chargeur. La consom-
mation du circuit de protection 
contre la décharge profonde devrait 
être elle-même aussi faible que possible.
Le composant ICL7665 d’Intersil se trouve 
au cœur du circuit de protection. Il com-
porte 2 comparateurs avec référence de 
tension et se distingue par sa consomma-
tion extrêmement faible, même pas 3 μA. 
Dans notre cas, seul le premier compara-
teur est nécessaire. Ses seuils sont posi-
tionnés aux valeurs indiquées plus haut 

au moyen des résistances R1 à R3. T1, un 
MOSFET canal P, met en circuit ou hors 
circuit la charge RLoad selon l’état de ce 
comparateur. 
Les valeurs de seuil ou l’hystérésis peuvent 
être adaptées en fonction des caractéristiques 
désirées en modifi ant la valeur des résistan-
ces R1 à R3. L’augmentation de la valeur de 
R3 jusqu’à 300 k  élève le seuil supérieur de 

2 V à 12,5 V. La fi che technique du 
comparateur ICL7665 fournit tous les 
détails sur le choix de valeurs appro-
priées des résistances.
Le circuit de protection est réalisé 
en technique CMS, ce qui permet 
de le monter même dans un boîtier 
de petite taille. On pourra se pas-
ser d’outils spéciaux s’il est possi-
ble d’équiper la carte de résistances 
qui ne soient pas microscopiques. 
Un fer à souder normal à panne 
fi ne suffi ra. Pour plus de sécurité, 
la carte équipée et testée peut être 
placée dans un morceau de gaine 
rétractable avant d’être montée.

(070087-I)

Un grand merci pour tous les pré-
cieux conseils des membres du forum 

de.sci.electronics. 

Liens :

fi che technique IRL7665 : 
www.intersil.com/data/fn/fn3182.pdf

fi che technique IRLML6402 : 
www.irf.com/product-info/datasheets/data/
irlml6402.pdf

ICL7665

HYST1

HYST2

IC1
OUT1

SET1

SET2

OUT2

1

2

4

8

5

3

6

7

BT1

R2

82
0k

R3
13

0k

R1

10
0k

R4

10
0k

RL1

T1
IRLML6402

070087 - 11

476 pages
17 x 23,5 cm

ISBN 0-905705-68-8
39,50 i

Un nouveau livre 
ELEKTOR
(en anglais)
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Robot pendulaire

David den Boer

-
-

-

-

-

-

-

-

-

-

-

-

Gyroscope
Angle

Vitesse
angulaire

Signal MLI

Axe

070294 - 11

Vitesse

Pont-H
Motor G Encodeur

Motor D

MicrocontrôleurPotentiomètres

Accéléromètre

Fi
ltr

e

R
ég

ul
at

eu
r

(Modulation de Largeur 
d’Impulsion / PWM)
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T
l

g
2

T Débattement pendulaire [s]

g Accélération de la pesanteur [m/s2]

l Distance entre le point de rotation et le centre de gravité [m]

PWM k k k v1 2 3

Angle de positionnement du robot [°]

Vitesse de variation de l’angle [°/s]

PWM Pilotage des moteurs 0-100%

v Vitesse du robot [m/s]

k k1 3... Facteurs de contre-réaction, constante

B B G vn k n k n k n[ ] [ ] [ ] [ ]4 5 61

G n[ ] Vitesse angulaire déterminée par le gyroscope [°/s]

B n[ ] Angle du robot, calculé lors de la mesure n [°]

v n[ ] Angle du robot, déterminé par le capteur d’accélération 
lors de la mesure n [°]

B n[ ]1 Angle du robot, calculé lors de la mesure n–1 [°]

k k4 6... constantes

070294 - 12

a

am2 g
am1 g

- -
-

-

-
-

-

-

-

-

-

-

-
-

-

-
-

-
-

-
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-

-

(070294-I)

Liens Internet

[1] http://robotics.ee.uwa.edu.au/theses
/2003-Balance-Ooi.pdf (néerlandais)
Ce document concerne un document 
de fins d’études, période au cours de 
laquelle fut réalisé un robot pendulaire. 
L’étude entre dans le détail des modè-
les physiques et mathématiques du 
problème.

[2] http://leiwww.epfl.ch/joe/
Ecole Polytechnique de Lausanne. Com-
porte un certain nombre de petits films 
intéressants.

[3] www.geology.smu.edu/~dpa-www/
robo/nbot/
Il s’agit là du site Web de D. Anderson, le 
concepteur du NBOT. 

[4] www.dena.demon.nl
Site Web néerlandais décrivant la réalisa-
tion d’un robot pendulaire.

[5] www.segway.nl
Importateur du Segway.

[6] www.sparkfun.com
Fournisseur de circuits imprimés dotés 
d’un capteur d’accélération et d’un 
gyroscope.

-

-
-

-

-

-

-

-

-

-

-

-

-

-

-
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Mesure de tension négative 
avec le R8C

Sven van Vaerenbergh
UZ Brussel, service de radiothérapie

-

-
-
-

-
-
-
-

-

-

-

 if ( u < 512 ) // in-
férieur à 0, mettre signe
négatif

 {
lcddata (45);
}

R8C Module
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multiplexeur. En code C cela nous donne 
ceci :

pd3_3 = 1; //port 3.3 en 
sortie

p3_3 = 0;  //port 3.3 => pour 

sélection de canal par MUX 
analogique

pd3_2 = 1;
p3_2 = 0;  //port 3.2 => pour 

sélection de canal par MUX 
analogique

3 canaux attaquent directement le conver-
tisseur analogique/numérique (CAN).1 des 
canaux est multiplexé pour les tensions +8, 
–8 et –12 V.

(070010-I)

Des roues maison qui tournent rond
Markus Bindhammer

Il n’est pas nécessaire de réinventer la 
roue (même de robot), mais il faut parfois 
la fabriquer quand on ne peut ou ne veut 
pas se procurer le modèle exactement 
conforme. Le côté artisanat et bricolage 
ne requiert que peu d’efforts et une seule 
main (pas trop gauche) :

Tracer au compas des cercles de 50 mm 
de diamètre sur du contre-plaqué de 5 mm 
d’épaisseur. Découper ou scier ces dis-
ques. Percer un trou de 3 mm de diamètre 
au centre de chaque disque.

Une vis M3 longue d’au moins 30 mm 
passe par le trou comme indiqué dans la 

fi gure. Le disque, maintenu par une ron-
delle de fi xation et un écrou, est fi xé dans 
une perceuse. Un petit bloc de bois enve-
loppé de papier-émeri permet de polir 
les disques pour les rendre parfaitement 
ronds.

Pour terminer, enfi ler une courroie dentée 
(provenant d’un ancien magnétoscope, 
etc.) sur le bord de chaque disque ou col-
ler une bande de caoutchouc plate sur les 
surfaces de roulement. Une fois la vis enle-
vée, il suffi t d’enfi ler les roues sur les axes 
et de les y fi xer avec un soupçon de colle 
instantanée.

(070145-I)

Perceuse d’établi

Rondelle

070145 - 11

Vis M3 de bonne
longueur ou tige filetée

Bloc de bois enveloppé
de papier-émeri

214 pages
14 x 21 cm

ISBN 978-2-86661-157-6
34,50 i
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3 Rue St Vincent Paul 
89420 Ragny 

Tél : 0820 900 021 
      Fax : 0820 900 126

Ordinateur Multitâche
Avec  

Ecran 1 /4 VGA Tactile 

www.ebconnections.com

Tiny Tiger ou Tiny Tiger 2 
Ecran tactile Analogique de 120 x 90 mm 
1 /4 VGA 320 x 240 pixels Bleu /Blanc 
RS232, RS485/RS422 , Ethernet, Usb , CAN V2.0 
Alimentation entre 8 et 30 V Continu, RTC 
2 Entrées Analogiques 0 à 10 V, 0 à 20 mA 
Clavier MF2, son, Bus Tiger X 64 K de ports

270  ht 
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TriWi

Abraham Vreugdenhil

-

-

-
-

-

-

Brochage du 89C2051

Broche Fonction Connexion

1 RST

2 RxD

3 TxD

4 Xtal2

5 Xtal1

6 P3.2 (RC5 extension)

7 P3.3 Moteur 2

8 P3.4 Moteur 3

9 P3.5 Moteur 1

10 GND

11 P3.7 LED 1

12 P1.0 Palpeur 1

13 P1.1 Palpeur 2

14 P1.2 Palpeur 3

15 P1.3 LDR 1
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18 P1.6 LED 2
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070289 - 11

S1 S2 S3

S1 ... S3 = Moustache

Moteur 1

LDR 1

LDR 2LDR 3

Moteur 2

070289 - 12

Moustache 3

Moustache 1

Moustache 2

Moteur 3
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EPS070289-11

(070289-I)

Antieu-robot
Abraham Vreugdenhil
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AT90S2343
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070296 - 11

1 = VCC
2 = Vo
3 = GND
4 = GLout

R3

10
k

R4

10
k
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EPS070296-11
(070296-I)
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Hunter, le chasseur
Abraham Vreugdenhil

-
-

-

-

-

-

-

Fonction des broches de l’AT90S2313

N° Fonction Raccordement

2 PD0 Patte avant gauche hanche

3 PD1 Patte avant gauche genou

6 PD2 Patte arrière gauche hanche

7 PD3 Patte arrière gauche genou

8 PD4 Moustache gauche

9 PD5 Moustache droite

11 PD6 Oeil gauche

12 PB0 Patte avant droite hanche

13 PB1 Patte avant droite genou

14 PB2 Patte arrière droite hanche

15 PB3 Patte arrière droite genou

16 PB4 Oeil droit

17 PB5 - MOSI Capteur PIR gauche / ISP (selon cavalier)

18 PB6 – MISO Capteur PIR central / ISP (selon cavalier)

19 PB7 – SCK Capteur PIR droit / ISP (selon cavalier)
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Liens Internet

[1] http://avrhelp.mcselec.com/Sample_
Electronics_cable_programmer.html

[2] www.mcselec.com
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Naq’un-pied
Abraham Vreugdenhil
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Abraham Vreugdenhil
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Liens Internet :

[1] www.geocities.com/dinceraydin/8051/
index.html
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Petite vidéo d’un robot se déplaçant :

www.xj3.nl/_dreijer/backsite/willem/
babybot.avi
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MOPS le robot
Markus Bindhammer
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Lien :

www.elexs.de/robo1.htm

UM2
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Moteur à réducteur à moment de 
force important pour 5
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Un robot détecteur d’obstacles
C. Tavernier
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Listing source complet du programme de gestion du robot détecteur d’obstacles
‘ Robot détecteur d’obstacle sur base Rogue Blue

Const Device = CB220

Dim Obstacle As Byte

Input 0  ‘ Entrée moustache droite
Input 1  ‘ Entrée moustache gauche
Low 5   ‘ P5 en sortie pour PWM
Low 6   ‘ P6 en sortie pour PWM
Delay 1000

Do
If In(0)=1 Or In(1)=1 Then  ‘ Une moustache activée ?
Pwm 1,3410,32768   ‘ Arrêt des servos
Pwm 0,3410,32768
Pause 800
If In(0) = 1 Then   ‘ Moustache droite ?
Obstacle = 1
Else
Obstacle = 2  ‘ Moustache gauche !
End If

If In(0) = 1 And In(1)= 1 Then ‘ Moustaches d. et g. ?
Obstacle =3
End if
Pwm 1,3590,32768   ‘ Marche arrière
Pwm 0,3195,32768
Pause 1500
Else
Obstacle = 0   ‘ Aucune moustache activée
End If

‘ Interprétation de la variable Obstacle

Select Case Obstacle
Case 0     ‘ Aucun obstacle
Pwm 0,3590,32768   ‘ Marche avant
Pwm 1,3195,32768
Case 1     ‘ Obstacle à droite
Pwm 0,3600,32768   ‘ Léger virage à gauche
Pwm 1,3600,32768
Pause 1000
Case 2     ‘ Obstacle à gauche
Pwm 1,3180,32768   ‘ Léger virage à droite
Pwm 0,3180,32768
Pause 1000
Case 3     ‘ Obstacle frontal
Pwm 0,3750,32768   ‘ Demi-tour complet
Pwm 1,3750,32768
Pause 1500
End Select
Loop
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Un robot chercheur de lumière
B. Broussas
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PINS = 0
DIRS = %00001111
SYMBOL RightStop = 150
SYMBOL LeftSTop = 150
SYMBOL Move = 30
SYMBOL LightDif = b2
SYMBOL RightLDR = b6
SYMBOL LeftLDR = b7
Main :

POT 7, 128, LeftLDR
POT 6, 128, RightLDR
LightDif = RightLDR – LeftLDR
b0 = RightStop + 
Move - LightDif
b1 = LeftStop - Move 
+ LightDif
PULSOUT 0, b0
PULSOUT 1, b1

GOTO Main

-
-

-
POT

LeftLDR RightLDR

-

-

RightS-
top LeftStop -

Move

-

LightDif

-
PULSOUT

-

-

• RightStop LeftStop

• Move

-

• -
POT -

-

-

(070306-I)

Détecteur d’obstacles proches
à infrarouges
B. Broussas

-
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la tension délivrée
‘ lorsque l’inclinomè-
tre est horizontal

tilt = Adc_Read(0)
tilt = tilt - 512

‘ à ajuster en fonction de 
la tension délivrée
‘ lorsque l’inclinomètre 
est horizontal
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tilt = Adin(0)
tilt = tilt – 512 

‘ ajuster en fonction de 
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Figure 1. Structure interne du capteur.

Figure 2. Exemple de schéma 
d’application simple.
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Capteur auditif stéréo
Comment permettre à un robot de 
localiser des sources sonores

Claude Baumann et Laurent Kneip

Les serviteurs robots de l’avenir doivent être capables de 
localiser leur « maître » ou « maîtresse », de les identifier 
à la voix et aussi de comprendre leurs ordres vocaux. 
Cet article est consacré à la localisation acoustique 
basée sur la fonction d’intercorrélation. Une simplification 
de ce procédé de calcul met le tout à la portée d’un 
microcontrôleur. Le « capteur binaural » ainsi conçu peut 
déterminer la direction d’un signal sonore continu à 10° près.

-

-
-
-
-

-

-

)

-

-

u x
k

x

t x t
c

-

arctan
4 1

1
2

2 2

k

c t

-
-

-

D G

060040 - 13
Source sonore

Figure 1. Pour les fréquences dépassant 1 kHz, 
la tête constitue un obstacle qui joue le rôle 

de filtre passe-bas. Le signal reçu par l’oreille 
orientée vers la source sonore est bien plus 

fort que celui que reçoit l’autre oreille.



517-8/2007  -  elektor

-

-

-
Figure 2. Si le son arrive latéralement, la réception des signaux par les 2 oreilles n’est pas 
simultanée. Mathématiquement, tous les points ayant la même différence de temps de 

propagation se trouvent sur une hyperbole (rouge) dont une asymptote (blanche) se rapproche :
Le cerveau peut en déduire la direction de la source sonore à défaut de son emplacement.
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Figure 3. Le circuit se compose de 2 canaux audio équipés chacun d’un microphone à électret et d’un amplificateur à 2 étages. Les sorties des 
amplificateurs sont raccordées à 2 entrées du microcontrôleur configurées comme convertisseurs A/N.
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Figure 4. Schéma de montage du capteur binaural. Le dessin des pistes est téléchargeable 
gratuitement depuis le site Web d’Elektor [3].

Figure 5. La précision du repérage varie en 
fonction de l’azimut. La moyenne est de 

l’ordre de 9°.

Figure 6. Prototype de notre capteur binaural.

Liste des composants

Résistances :
R1,R5,R12 = 47 k
R2 = 33 k
R3,R10 = 22 k
R4,R11 = 1 k
R6,R9,R13,R16,R18,R19,R20 = 10 k
R7, R14 = 2k 2
R8, R15 = 100 k
R17 = ajustable 100 k

Condensateurs :
C1,C2,C3,C4 = 1 μF/16 V
C5 = 22 μF/16 V
C6 = 100 μF/16 V
C7,C8 = 100 nF
C9,C10 = 22 pF

Semi-conducteurs :
IC1 = LM324
IC2 = PIC16F88 (programmé, EPS060040-

41 disponible auprès des adresses
habituelles)

Divers :
X1 = quartz 20 MHz
support DIL14
support DIL18
K1,K3,K4,K5 = embase autosécable à

1 rangée de 2 contacts (K4 est ponté
pour l’instant par une résistance de
100 k , cf. texte)

K2 = embase autosécable à 1 rangée de
6 contacts

JP1,JP2 = cavalier
MicR,MicL = micro électret CZ034
platine EPS060040-1 téléchargeable

gratuitement depuis www.elektor.fr
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Liens sur le Web

[1] www.convict.lu/Jeunes/RoboticsIntro.htm

[2] www.ultimaterobolab.com

[3] www.elektor.fr
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Figure 7. Le réseau de résistances sert de convertisseur N/A.
 Il faut ici utiliser des résistances à de tolérance de 1%.

Signification des valeurs de sortie du capteur

Direction (s+2) entier 8 bits 
(TX) PWM/Servo (s+6) entier 5 bits 

(Digital)
À fond à droite 22 2 ms 26

Centre 12 1,5 ms 16

À fond à gauche 2 1 ms 6

Convertisseur N/A simple pour robots
Tilo Gockel
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P
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10n
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ANALOG
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PWM1
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[1] http://ww1.microchip.com/downloads/
en/AppNotes/00538c.pdf

Du magnétophone à cassettes 
au moteur de propulsion de robot
B. Broussas
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VCONT

IC1
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OUT1IN1
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NC
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2
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1 8

3 6

M1

400mA max.

M

C1

10
16V

+6V
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IN1

IN2

Tableau : Table de vérité 
du circuit de commande de moteur LB1630.

IN1 IN2 OUT1 OUT2 Moteur

H L H L Marche avant

L H L H Marche arrière

H H HiZ HiZ Arrêt

L L HiZ HiZ Arrêt

1

CB220

IC2

SOUT

P15

P14

P13

P12

P11

P10

SIN

ATN RES

VIN

P0

21

23

P1

P2

P3

P4

P5
10

P6
11

20

19

18

17

16

15

P9
14

P7
12

P8
13

22

24

5

4

6

7

8

9

1

2

3

LB1630
VCONT

IC1

OUT2

OUT1IN1

IN2

NC

7

2

54

1 8

3 6

M1

400mA max.

M

C1

10
16V

+6V

070303 - 12
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Un robot qui ne perd pas le Nord
C.Tavernier
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-
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I2CSTART
Temp = I2CWRITE (&HC0)
Temp = I2CWRITE(0)
I2CSTART
Temp = I2CWRITE(&HC1)
Version = I2CREAD(0)
Temp = I2CWRITE(&HC1)
Position8 = I2CREAD(0)
Temp = I2CWRITE(&HC1)
Position16.byte1
= I2CREAD(0)
Temp = I2CWRITE(&HC1)
Position16.byte0
= I2CREAD(0)
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Temp
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7
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SDA

Pin 9 - 0V GND

Pin 8 - No Connect

Pin 7 - 50/60 Hz

Pin 6 - Calibrate

Pin 5 - No Connect

Pin 4 - PWM

Pin 3 - SDA

Pin 2 - SCL

070304 - 13

Pin 1 - +5V
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Adresses Internet :

Devantech
www.robot-electronics.co.uk/shop/
Compass_CMPS032004.htm

Un peu de lecture :
http://zedomax.com/blog/zedomax-diy-
hack-lets-make-a-digital-compass/

http://zedomax.com/blog/2006/08/16/digi-
tal-compass-using-cmps03/(070304-I)

Capteur de pouls sans fil
Pour robots et autres 
commandes
Markus Bindhammer
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Télémètre infrarouge
à PIC ou 
à Basic Stamp
C. Tavernier

-

-

-

Circuit
traitement

signal

Circuit
Commande

LED

Objet
réfléchissant

LED IR

Détecteur lumière
(PSD)

Régulateur

VCC

VCC

GND

VCC

VOUT

VIN
(Entrée

du signal
de

commande)

Circuit
de

commande

VCC

12
k

4

3

1

2

070235 - 11

Listage 1 : Utilisation du GP2Dxx avec un Basic Stamp.

Vin  con 0    ‘ Définition de l’entrée de commande
Vout  con 1   ‘ Définition de la sortie de données
Mesure  var Byte   ‘ Réservation d’un octet pour le résultat

  Mesure = 0   ‘ Initialisation de la variable « Mesure »
Lecture :
  Vin = 0    ‘ Validation du télémètre
Attente :
  IF Vout = 0 THEN Attente ‘ Attente de la disponibilité du résultat
  SHIFTIN Vout, Vin, 2, [Mesure]
  Vin = 1    ‘ Mise en veille du télémètre
  Pause = 1   ‘ Temps de repos par précaution

‘ Le résultat de la mesure est disponible dans la variable « Mesure »

Listing 2 : Utilisation du GP2Dxx avec un microcontrôleur PIC.

Lecture
  BCF PortA.0   ‘ Validation du télémètre
  NOP
Attente
  BTFSS PortA,1   ‘ Attente de la disponibilité du résultat
  GOTO Attente
  BSF PortA,0   ‘ Mise au niveau haut de Vin
  CLRF Mesure   ‘ Initialisation de la variable « Mesure »
  MOVLW 8   ‘ Préparation à la lecture de 8 bits
  MOVWF Compte
  BCF Status,C  ‘ Mise à zéro de la retenue
  NOP
Lectbit
  BCF Porta.0   ‘ Horloge au niveau bas
  NOP
  NOP
  RLF Mesure,f  ‘ Rotation du bit précédent
  BTFSC PortA.1   ‘ Lecture du bit de données
  BSF Mesure,0
  BSF PortA.0   ‘ Horloge au niveau haut
  NOP
  NOP
  DECFSZ Compte,f  ‘ Décomptage du nombre de bits à lire
  GOTO Lectbit

‘ Le résultat de la mesure est disponible dans la variable « Mesure »

1
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Connecteur
GP2Dxx

RA0 (PIC) ou
P0 (Stamp)

RA1 (PIC) ou
P1 (Stamp)

Papier blanc : carte grise R-27 faite par KODAK
surface blanche (réflectivité : 90%)

Papier gris : carte grise R-27 faite par KODAK
surface grise (réflectivité : 18%)
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Détecteur d’obstacles lointains 
à ultrasons
B. Broussas
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Positionnement
à réseau de photodiodes
Pascal Choquet
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RA5/AN4/SS/LVDIN

RC0/T1OSO/T1CKI

RC1/T1OSI/CCP2

RA3/AN3/VREF+

RA2/AN2/VREF-

RC3/SCK/SCL

RC4/SDI/SDA

PIC18F242

RA4/T0CKI

RC7/RX/DT

RC6/TX/CK

MCLR/VPP

RC2/CCP1

RB0/INT0

RB3/CCP2

RB1/INT1
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RB7/PGD
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A OUT

IC2
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SI
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3

1

4
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C1

1
25V

C2

1
25V

C3
1

25V

C4

1
25V

Caractéristiques de réseaux de photodiodes

Réseau MLX90255 TLS1301 TLS1401 TLS208R

Pixels (* Cf. texte) 128 (+ 4*) 102 128 512

Pas [DPI] 385 300 400 200

Pondération cosinus uniforme uniforme uniforme

L x l [μm] 200 x 66 85 x 77 63,5 x 55,5 120 x 70

Valeur de sortie [V] 0,125 à 2,4 0 à 2,0 0 à 2,0 0 à 2,0



64 elektor  -  7-8/2007

Système de vision CMUCam1

Ken Gracey (Parallax, Inc.)
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Seattle Robotics dote de la vision le BoeBot (et les autres robots)

Tableau 1. Jeu d’instructions de base

Instruction Paramètres Description 1

\r néant Touche <Enter> ou <Retour>. Met la caméra en attente

GM néant (\r) Capture la couleur dominante dans l’image courante.

L1 valeur \r Commande la LED verte de poursuite.

MM mode \r
Commande le mode Middle Mass qui ajoute les coordonnées du centre de gravité aux don-
nées de poursuite normales.

NF active \r
Réglage du filtre de bruit. Accepte les valeurs booléennes 1 (défaut) et 0. Activé par 1, arrêté
par 0.

PM mode \r Active le mode balayage (Poll). Le paramètre 1 active le mode, 0 l’arrête.

RS néant (\r) Remet à zéro la carte de vision. Nota : pour le reset, le premier caractère est un /r.

SW [x y x2 y2] \r
Fixe la fenêtre de vision de la caméra. Accepte les coordonnées cartésiennes x et y du coin
supérieur gauche, suivies par celles du coin inférieur droit de la fenêtre visée.

TC
[Rmin Rmax Gmin Gmax

Bmin Bmax]\r
Poursuite d’une couleur. Accepte les valeurs RVB minimales et émet un paquet de données M
ou C (suivant la commande MM).

TW néant (\r) Poursuit la couleur trouvée dans la partie centrale de la fenêtre courante.

1 On trouvera une description détaillée dans le manuel de l’utilisateur.
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Tableau 2. Instructions avancées
Instruction Paramètres Description 1

CR
[ reg1 value1 [reg2
value2 ... reg16
value16] ]\r

Règle directement les registres internes de la caméra. L’adresse des registres et les contenus possibles
se trouvent dans la documentation Omnivision.

DF néant (\r) Décharge une trame par le port sériel.

DM valeur \r Règle le délai avant la transmission des paquets par le port sériel

GV néant (\r) Lit la version du microcode installé dans la caméra.

HM active \r
Règle la caméra en mode demi-résolution horizontale pour les commandes DF et LM pour le vidage
d’une image bitmap.

I1 néant (\r) Utilise le port servo comme une entrée tout ou rien.

LM active \r
Active le mode Line qui utilise le temps entre les trames pour transmettre des données plus détaillées
sur l’image.

RM bit_flags \r
Active le mode de transfert brut (Raw). Il lit la valeur des trois premiers bits (LSB) pour configurer les
réglages.

S1 position \r
Règle la position du servo 1. La valeur 0 l’arrête et maintient la ligne au niveau bas. Les valeurs de 1 à
127 règlent la position du servo pendant la poursuite ou l’acquisition des donnés moyennes.

SM valeur \r Active le mode Switching de poursuite de couleur.

1 On trouvera une description détaillée dans le manuel de l’utilisateur.
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Références ouèbe

[1] www.parallax.com

[2] www.stampsinclass.com

[3] www.cs.cmu.edu/~cmucam

[4] www.seattlerobotics.com

[5] www.milinst.com

[6] www.ubicom.com/processors/sx/
sx_family.html

[7] www.ovt.com

[8] www.seattlerobotics.com/video.htm

[9] http://www.lextronic.fr/cmucam/PP.htm
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t1

t2

Entrée de commande

Sortie analogique

Temps
070281 - 12

2

t1
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Entrée de commande

Sortie analogique

Temps
070281 - 13

Signal très fortement réfléchi
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Convertisseur A/N pour robots
Tilo Gockel
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ten
ten

tsu(CS)

B7

B0B1B2B3B4B5B6B7

Conversion

operating sequence

 Data B
MSBMSB LSB

Hi-Z State

MSBLSB
(see Note B)
MSB

Previous Conversion Data A
A7

A7 A6 A5 A4 A3 A2 A1 A0

Hi-Z State

Don’t

11

(see Note A)

tconv
tsu(CS)

Access
Cycle B

8 8 765432765432

CLOCK
I/O

CS

OUT
DATA

Care

Sample
Cycle B

Access
Cycle C

Sample
Cycle C

twH(CS)

NOTES: A. The conversion cycle, which requires 36 internal system clock periods (17 s maximum), is initiated with the eighth I/O clock pulse
trailing edge after CS goes low for the channel whose address exists in memory at the time.

B. The most significant bit (A7) is automatically placed on the DATA OUT bus after CS is brought low. The remaining seven bits (A6–A0)
are clocked out on the first seven I/O clock falling edges. B7–B0 follows in the same manner.
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_ wait()

unsigned char ReadADC1() {
unsigned char count;
unsigned char addat = 0;
P1_B2 = 0; // clk
P3_B0 = 0; // Chip Select
P3_B0 = 1; //

//_wait(); // > 20 usek (50kHz)
P3_B0 = 0;
for(count = 0; count 

< 8; count++){
addat = addat << 1;
if (P1_B3 == 1) ++addat;
P1_B2 = 1;
//_wait();
P1_B2 = 0;
}
return addat;
}

-

-

(070134-I)
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REF+ VCC
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I/O CLOCK Px.x

Px.x
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Bibliographie et liens Internet

[1] Boussole pour RCX de Lego, Z. Otten,
Elektor n° 288, juin 2002, page 20 et suivantes

[2] Devantec: http://www.robot-electronics.
co.uk/shop/Compass_CMPS032004.htm

[3] BricX: http://bricxcc.sourceforge.net/
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Andreas Grün
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Source

www.merl.com/publications/TR2003-035/
T1

R1

070356 - 11

VCC

Listage   Exemple de programme

#include <avr/io.h>
#include <avr/interrupt.h>

#define LEDPIN 0x40   // LED on PB6

int main()
{
  unsigned char cr=0,cb=0;
  DDRB = 0x00;        // PORTB input
  DDRA = 0xff;        // PORTA output for display LEDs
  PORTA = 0;          // off
  PORTB = LEDPIN;     // PB6 hi

  sei();

  while(1)
  {
    if((PINB & LEDPIN) == 0)  // discharge complete
      {
        PORTB = LEDPIN;  // PB6 hi
                         
                         // multiple times 

to get enough charging time
        DDRB |= LEDPIN;  // PB6 output and hi, charges LED
        DDRB |= LEDPIN;  // PB6 output and hi, charges LED
        DDRB |= LEDPIN;  // PB6 output and hi, charges LED
        DDRB |= LEDPIN;  // PB6 output and hi, charges LED

        DDRB &= ~LEDPIN; // PB6 input, still charging w/ pullup
        PORTB = 0;       // switch off pullup
        PORTA ^= LEDPIN; // toggle PORTA for display LEDs
      }
  }
  
  return(0);
}

photoI

070356 - 12

IN

070356 - 14

VCC

070356 - 13

1
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Quel cerveau pour mon robot ?
Petit guide pratique
C. Tavernier

Plus encore que toute autre réalisation électronique, un robot 
ne peut aujourd’hui quasiment pas se passer de la présence 
d’au moins un microcontrôleur pour le piloter. La question de 
son choix se pose donc tout naturellement et cet article est 
là pour vous aider dans cette tâche délicate. En effet, si les 
robots les plus simples peuvent se satisfaire de quasiment 
n’importe quel type de microcontrôleur programmé dans le 
langage de votre choix ; au fur et à mesure que la complexité 
du robot croît, on s’aperçoit que certains circuits sont mieux 
adaptés que d’autres à une application purement robotique.

-

-
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-

-
-
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Tableau 1. Brochage du Basic Stamp 2 en boîtier 24 pattes, adopté par nombre de 
ses concurrents (Basic Atom 24, Cubloc CB220, Javelin Stamp entre autres).

Appellation N° de broche Fonction

SOUT 1 Sortie de programmation (port série du PC)

SIN 2 Entrée de programmation (port série du PC)

ATN 3 Entrée de programmation (port série du PC)

VSS 4 et 23 Masse

P0 à P15 5 à 20 Ports d’entrées/sorties

VDD 21 Sortie (entrée si VIN trop faible) 5 volts stabilisés

RST 22 Entrée de reset externe manuel si nécessaire

VIN 24
Alimentation positive non stabilisée de 5 à 15 volts
(12 volts pour 2E, 2SX et 2P24)

Même s’il est un peu dépassé aujourd’hui, voici le père de tous les Basic Stamp : le Basic Stamp 1.

Figure 1. L’aspect physique, les dimensions 
et le brochage du Basic Stamp 2 ont été 

repris par nombre de ses concurrents : Basic 
Atom 24, Javelin Stamp, Cubloc CB220 

entre autres.
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Tableau 2. Caractéristiques principales des différents Basic Stamp et du Javelin Stamp.

Paramètre Basic Stamp
2

Basic Stamp
2SX

Basic Stamp
2E

Basic Stamp 
2P24

Basic Stamp 
2P40 Javelin Stamp

Microcontrôleur PIC16C57 SX28 SX28 SX48 SX48 SX48

Fréquence d’horloge 20 MHz 50 MHz 20 MHz 20 MHz 20 MHz 25 MHz

Mémoire de programme
(octets)

2 K 8 x 2 K 8 x 2 K 8 x 2 K 8 x 2 K 32 K

Mémoire de programme
(instructions)

500 4 000 4 000 4 000 4 000 –

Mémoire de travail (octets) 32 32 32 38 38 32 K

Mémoire bloc-notes (octets) – 64 64 128 128 –

Vitesse (inst./sec.) 4 000 10 000 4 000 12 000 12 000 8 500

Nombre d’instructions Basic 36 39 39 55 55 0 (Java)

Entrées/sorties parallèles 16 16 16 16 32 16

Courant maximum absorbé/
fourni par sortie

20/25 mA 30/30 mA 30/30 mA 30/30 mA 30/30 mA 30/30 mA

Courant maximum absorbé/
fourni par circuit

40/50 par
groupe de
8 entrées/sorties

60/60 par
groupe de 8
entrées/sorties

60/60 par
groupe de
8 entrées/sorties

60/60 par
groupe de
8 entrées/sorties

60/60 par
groupe de
8 entrées/sorties

60/60 par
groupe de
8 entrées/sorties

Interface de programmation
Port série PC
9 600 bauds

Port série PC
9 600 bauds

Port série PC
9 600 bauds

Port série PC
9 600 bauds

Port série PC
9 600 bauds

Port série PC
28 800 bauds

Tension d’alimentation 5 à 15 V 5 à 12 V 5 à 12 V 5 à 12 V 5 à 12 V 5 à 24 V

Consommation en
fonctionnement

8 mA 60 mA 20 mA 40 mA 40 mA 80 mA

Consommation en veille 100 μA 200 μA 100 μA 400 μA 400 μA
Pas de mode
veille
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Le Basic Stamp a fait des petits.
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Figure 2. Architecture interne du Cubloc CB220.

Figure 3. L’architecture interne du Propeller a de quoi impressionner 
mais permet réellement un fonctionnement multitâche.

Le PicBasic (à droite) marquait l’entrée de Comfile Technology dans le monde de ces 
microcontrôleurs particuliers. Il n’était pas encore compatible broche à broche 

avec le Basic Stamp 2 (à gauche).



777-8/2007  -  elektor

-

-
-

-

-

-

-

2

-
-

Tableau 3. Caractéristiques principales des différents Cublocs.

Paramètre CB220 CB280 CB290 CB405

Microcontrôleur ATmega128 ATmega128 ATmega128 ATmega2560

Fréquence d’horloge 18,432 MHz 18,432 MHz 18,432 MHz 18,432 MHz

Mémoire de programme 80 K 80 K 80 K 200 K

Mémoire vive (RAM)
2 K (Basic)
1 K (Ladder)

2 K (Basic)
1 K (Ladder)

24 K (Basic)
4 K (Ladder)

51 K (Basic)
4 K (Ladder)
55 K (pile)

EEPROM de données 4 K 4 K 4 K 4 K

Vitesse (inst./seconde) 36 000 36 000 36 000 36 000

Entrées/sorties 16 49
91 (33 entrées, 32 sorties et
26 entrées/sorties)

64

Ports série 1 RS-232 1 TTL 1 RS-232 1 TTL 1 RS-232 1 TTL 4 RS-232

Convertisseur A/D 8 canaux 10 bits 8 canaux 10 bits 8 canaux 10 bits 16 canaux 10 bits

Convertisseur D/A 3 canaux 16 bits (PWM) 6 canaux 16 bits (PWM) 6 canaux 16 bits (PWM) 12 canaux 16 bits (PWM)

Interruptions externes – 4 4 4

Compteurs rapides 2 x 32 bits 2 x 32 bits 2 x 32 bits 2 x 32 bits

Horloge temps réel – – Oui –

Tension d’alimentation 5 à 12 V 5 V 5 V 5 V

Consommation en
fonctionnement

40 mA 40 mA 70 mA 50 mA

Boîtier
DIL 24 pattes compatible
Basic Stamp 2

Module 64 pattes Module 108 pattes Module 80 pattes

Le Cubloc CB220 (à droite) est quant à lui directement interchangeable 
avec le Basic Stamp 2 (à gauche).
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Carnet d’adresses

Adresse Société Commentaire

www.atmel.com Atmel
Fabricant des
microcontrôleurs AVR

www.basicmicro Basic Micro Fabricant des Basic Atom

www.comfile.co.kr/english2/
Comfile Technology
Site « PicBasic »

Fabricant des PicBasic

www.comfiletech.com
Comfile Technology
Site général

Fabricant des Cubloc

www.microchip.com Microchip
Fabricant des
microcontrôleurs PIC

www.oopic.com Savage Innovations Fabricant des OOPic

www.parallax.com Parallax
Fabricant des : Basic Stamp,
Javelin Stamp, Propeller

www.tavernier-c.com – Site de l’auteur

Les outils de développement pour Basic 
Stamp et Cubloc incluent un terminal de mise 

au point fort pratique

Le langage Spin, dont on voit ici un extrait 
dans l’outil de développement du Propeller, 
n’est pas une partie de plaisir mais le jeu en 

vaut la chandelle.

L’outil de développement de l’OOPic permet 
d’inter agir de manière graphique sur les 

objets utilisés par le programme.
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Programmateur pour LPC900
Jürgen Wickenhäuser
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Figure 1. L’outil gratuit « Code Architect » fait de l’utilisation des contrôleurs LPC900 
un vrai jeu d’enfant.
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Figure 2. L’électronique du programmateur pour LPC900.
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Liste des composants

Résistances :
R1 = 240 (CMS 0805)
R2 = 390 (CMS 0805)
R3,R4,R7,R9,R11 à R13 = 1 k (CMS 0805)
R5,R6,R8,R10 = 220 k (CMS 0805)

Condensateurs :
C1 = 4μF7/25 V (CMS 1206 ou 1210)
C2 = 10 μF/6 V (CMS 1206 ou 1210)
C3 = 100 nF (CMS 0805)
C4 à C8 = 1 μF (CMS 0805)

Semi-conducteurs :
D1 = GF1M
T1 = BC857 (CMS SOT23)
LED1,LED2 = LED rouge (CMS 0805)
IC1 = LM317 (CMS SO8)
IC2 = 74HCT00 (CMS SO14)
IC3 = MAX3232 (SO16)

Divers :
K1 = embase jack d’alimentation

encartable
K2 = embase sub-D à 9 contacts en

équerre encartable
K3 = embase autosécable à une rangée

de 5 contacts
platine EPS070084-1 disponible via

thePCBShop (Cf. www.elektor.fr)

Figure 3. Sérigraphie de l’implantation des 
composants.

Figure 4. Les initialisations spécifiques du LPC ne comportent que 5 instructions.



82 elektor  -  7-8/2007

-

boot-
loader

-
-

-
-

-

-

-

-
-

P O

-

-

-

-

-
-

-

-
-

-

-

-

-

-

-

-

(070084-I)

Littérature et Liens :

[1] www.standardics.nxp.com/products/
lpc900 (NXP, fabricant du LPC900)

[2] www.esacademy.com (Embedded
Systems Academy : Flash Magic, Code
Architect)

[3] Lecteur RFID (avec 89LPC935) d’Elek-
tor, Elektor n°339, septembre 2006,
page 28 et suivantes

[4] www.wickenhaeuser.de (compilateur
μC/51, version de démonstration)

[5] www.geo-precision.de (développe-
ment de projets géotechniques)

Figure 5. Le compilateur μC/51 travaille avec un système 
Make classique parfaitement lisible.

Figure 6. Flash Magic est un outil gratuit servant à la 
programmation des contrôleurs LPC.

Figure 7. Paramétrage des lignes RTS et DTR dans le 
programme de terminal de Flash Magic.
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Platine de prototypage à Propeller 
pour le BoeBot
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Figure 1. Le schéma de la platine de prototypage pour Propeller.
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Figure 2. Le dessin de la platine est à simple face, mais pour un usage intensif de la zone pastillée, 
la solidité du double face à trous métallisés est préférable.

Liste des composants

Résistances :
R1 = 270 
R2 = 10 k

Condensateurs :
C1,C2 = 10 μF/16 V radial
C3 à C5 = 100 nF

Semi-conducteurs :
IC1 = LM2937ES-5.0
IC2 = LM2937ES-3.3
IC3 = 24LC256
IC4 = Propeller-chip P8X32A-D40

(Parallax)

Divers :
X1 = quartz 5 MHz
K2 = barrette SIL 5 broches
K3 = barrette SIL 4 broches
S1 = inverseur unipolaire
S2 = unipolaire à fermeture
4 barrettes SIL 3 broches
platine EPS070275-1 (voir www.elektor.fr)



857-8/2007  -  elektor

-

-

-
-
-

(070275-I)

Lien ouèbe :

www.parallax.com/propeller
Figure 3. Ce message annonce que la liaison est établie avec le Propeller. La fête peut 

commencer !

Commande de servo-moteur par PC
Bas Lijten
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Liste des composants

Résistances :
R1,R2,R4,R5,R7 = 10 k
R3 = 4,7 k
R6 = 1k

Condensateurs :
C1 = 10 nF

Semi-conducteurs :
T1,T2 = BC547
T3 = BC557

Divers :
K1 = embase sub-D femelle à 9 contacts, à

angle droit pour circuit imprimé
K2 = support SIL à 5 broches
platine EPS070276-1 disponible aux

adresses habituelles

« Navigateur »

-

-

-

Pilotage par GPS de 
robot mobile
Ulli Sommer

L’un des rêves (restant souvent 
à l’état de rêve) de nombre de 
concepteurs de robots est de 
réaliser une machine ayant 
une capacité de navigation 
autonome. À quoi donc servent 
alors GPS et tous ces modules de 
réception dont le prix ne cesse de 
devenir plus abordable ? Notre 
système de navigation GPS pour 
robot repose sur un ATmega32, 
programmé en BASCOM-BASIC 
et communiquant avec le monde 
extérieur par le biais du bus I2C.
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Figure 1. L’ATmega32 communique avec la boussole et l’affichage LCD par le biais du bus I2C, la souris GPS passant par l’interface RS-232. Le circuit 
d’interfaçage I2C PCF8574P a pour charge de recevoir un octet de commande et de l’appliquer aux broches 33 à 40 de l’ATmega.

Figure 2. Prototype de la platine de navigation pour robots mobiles.
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Programmation des points tournants
Avant de pouvoir lâcher notre robot dans la nature il faut doter le
système de navigation d’une série de positions précalculées, les
points tournants (track-points). On commence par substituer un
câble de données (modem zéro) à la souris, câble connecté à un
PC. Une fois la connexion au PC rétablie, nous allons ouvrir un pro-
gramme de terminal tel que, par exemple, Hyperterminal. L’envi-
ronnement BASCOM comporte lui aussi un programme de terminal.
L’interface doit être paramétrée exactement comme le serait la
souris GPS (4 800 bauds). Dès que l’on a établi la communication,
on appuie simultanément sur les touches de réinitialisation (Reset)
et de programmation. On relâche ensuite d’abord la touche Reset,
une seconde plus tard environ, la touche de programmation.

Ensuite nous devrions voir sur notre terminal l’écran suivant :

*************************************
* GPS - Navigation Programming Mode *
*     Assistance call with Help     *
*    Sommer Robotics 2006  V1.0     *
*************************************

GPS-NAVI:\

Nous avons alors le choix des instructions suivantes :

Help = Appel d’un petit manuel d’aide

Data = Liste les données GPS mémorisées

Input = Permet l’édition des données GPS

Reset = Réinitialisation du système de navigation

Exit = Quitter mode de programmation

Info = Infos générales (e

Les coordonnées des points tournants peuvent être déterminées à
l’aide d’un second système GPS (PNA ou PDA GPS); on pourra bien
entendu transporter le robot aux différents « points de passage
obligés » et en lire sur son affichage LCD les coordonnées.

Une fois les données programmées dans le système, on peut lâcher
la bête !

Motor_l Motor_r Fonction
0 0 ARRÊT

1 1 Aller tout droit

1 0 Aller à gauche

0 1 Aller à droite
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Liens Internet

[1] www.mcselec.com

[2] www.elektor.fr

[3] http://www.kanda.com

[4] http://www.robot-electronics.co.uk

[5] www.nxp.com/cgi-bin/pldb/pip/pcf8574

2

I2

I2cstart
I2cwbyte &H7A (adres-

se du PCF8574P, fonction 
de l’adressage, cf. fi-
che de caractéristiques)

I2cwbyte 1 (Track Point Number)
I2cstop

-

Données souris

D’après le protocole $GPGGA simple, un bloc de données reçu par la souris GPS prend le
format suivant :

$GPGGA,191410,4735.5634,N,00739.3538,E,1,04,4.4,351.5,M,48.0,M,,*45

Comme nous le constatons, nous disposons de toutes les données requises : le type de pro-
tocole ($GPGGA), la longitude (191410,4735.5634,N), la latitude (00739.3538,E) et qualité du
signal (données valides (1) ou non) et le nombre de satellites visibles (4). Il suffit de paramé-
trer la souris GPS pour le protocole $GPGGA et de fixer le taux de transmission à 4 800 bauds.
Il faudra désactiver les protocoles restants. L’intervalle entre données devrait être de l’ordre
de 1 s. Ce paramétrage est à faire par le biais du logiciel fourni avec la souris GPS.

Type de 
protocole Heure

Latitude Longitude

Qualité de la mesure (0=invalide, 1=OK)

Nombre de satellites « visibles »

Boussole

RS232
GPS

I2C
I2C Annonce Point

Tournant

Aller à gauche
Aller à droite
But OK

RST

Droite Gauche

GPS-BOT-DRIVE PRG

070350 - 13

Figure 3. Synoptique simplifié de « Navigateur ». Les touches servent à la programmation. La sortie 
des instructions destinées aux moteurs se fait au travers d’une paire de broches.
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Figure 4. La commande du LCD se fait par 
le biais du bus I2C. On retrouve ailleurs un 

second exemplaire du circuit d’interfaçage 
PCF8574P (Cf. figure 1). 
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Carte USB de démo à bas² coût
Retrouver sa voie 
dans l’USB
Martin Valle

Graphe futés, données 
analogiques qui se muent 
en graphiques, appareils 
et cadrans comme dans 
un avion, le tout en USB… 
Mais comment font-ils ?
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Figure 1. Le schéma de la carte démo USB.

Figure 2. Panneau de configuration arborant l’installation de la carte PICDEM FS USB Demo.

L’USB vite fait, bien fait

• 2 entrées analogiques (1 sur potentiomètre)

• 2 entrées numériques (interrupteurs)

• 4 sorties numériques (LED)

• 1 (une seule) puce : le PIC18F4550 

(disponible programmé pour vous)

• Éventail complet des blocs de construction 

du logiciel

• Logiciel de projet pour Builder C++ 6

• Programme Demo pour convertisseur A/N 

avec affichage graphique et numérique 



92 elektor  -  7-8/2007

-
-

-

-

pro-
ject.zip

-

-

-

-
-

-

-

-

Figure 3. L’outil PICDEM FS USB indiquant l’appareil (la carte) connecté.

Figure 4. Mode Demo de l’outil Pdfsusb.
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Figure 5. Deux canaux ADC (convertisseur A/N) et l’USB du PIC en pleine action.

Listage 1.
/** D E F I N I T I O N S *****************************************/

#define EP0_BUFF_SIZE          8   // 8, 16, 32, or 64

#define MAX_NUM_INT            1   // For tracking Alternate Setting

/* Parameter definitions are defined in usbdrv.h */

#define MODE_PP                _PPBM0

#define UCFG_VAL               _PUEN|_TRINT|_FS|MODE_PP

//#define USE_SELF_POWER_SENSE_IO

//#define USE_USB_BUS_SENSE_IO
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Pilote moteurs à CC, pas à pas et servos

Joseph Zamnit (MCAST, Malta)

Avant de faire bouger un robot, peu importe qu’il marche, nage, se 

faufile dans un labyrinthe ou arrache l’asphalte, il faut vous occuper 

de l’interface et du pilotage de différents types de moteurs. Rédiger les 

algorithmes appropriés va encore allonger la durée de développement, 

d’autant que des étirements et adaptations semblent nécessaires pour 

toute nouvelle application. Ce projet résout la question, il présente une 

carte générique de pilotage de moteur, capable de commander trois 

sortes de moteurs, pas à pas, à courant continu ou encore servos, 

sans devoir programmer l’algorithme au cas par cas. MotoBox 

est idéal pour les débutants en robotique autant que pour 

les chevronnés qui se serviront de la carte pour les 

prototypes et le développement. La platine peut 

aussi piloter deux types de moteurs en même temps !

Caractéristiques techniques

• Pilote 3 types de moteurs :

• moteurs pas à pas bipolaires

• moteurs à courant continu (CC)

• servomoteurs

• Activation des moteurs par le port sériel @ 9600, N, 1

• Alimentation des moteurs jusqu’à 13,8 V

• Jeu de commandes d’emploi aisé

• Surveillance du courant, jusqu’à 2 A (CC et servo) 

ou 4 A (pas à pas)

• Témoin à LED : vert « ok », rouge « erreur »

• Commande individuelle de chaque pont 

du pilote de moteurs
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Tableau 1. Mémento des options de pilotage du moteur
Fonction du pilote de moteur

Sortie

Moteur 1 Moteur 2

Broche μC RB3 RB2 RB1 RB0 RB7 RB6 RB5 RB4

Broche embase 2 3 4 5 2 3 4 5

Mode

Pilote pas à pas
Chaque sortie 

commande une phase
Chaque sortie 

commande une phase

Pilote moteur à CC (1)

Pilote Servo (2) (3) P(4) P(4) (3) (3) P(4) P(4) (3)

(1) Entrée différentielle
(2) Utiliser la broche de terre sur le connecteur pour le servomoteur
(3) Permet de piloter 2 servomoteurs en même temps avec le même signal
(4) Utilisé pour alimenter le servomoteur

Figure 1. Schéma du Motobox, le contrôleur « tout en un » pour moteurs de robots.
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Tableau 2. Syntaxe de commande
Commande Description de commande

1 ST1FOR Pas à pas 1 cw (cw = clockwise = sens horaire)

2 ST1BAK Pas à pas 1 ccw (ccw = counter clockwise = sens anti-horaire)

3 ST2FOR Pas à pas 2 cw

4 ST2BAK Pas à pas 2 ccw

5 STBFOR Les deux pas à pas cw — simultanément

6 STBBAK Les deux pas à pas ccw — simultanément

7 STSYNC Mettre les deux pas à pas dans la même position si glissement

8 AMSTOP Arrêt d’urgence. Couper tous les moteurs — p. ex surcharge

9 ST1FXX Tourner pas à pas 1 xx (999 pas max) positions cw

10 ST1BXX Tourner pas à pas 1 xx (999 pas max) positions ccw

11 ST2FXX Tourner pas à pas 2 xx (999 pas max) positions cw

12 ST2BXX Tourner pas à pas 2 xx (999 pas max) positions ccw

13 DC2FOR Moteur CC 2 ON/cw

14 DC2BAK Moteur CC 2 ON/ccw

15 DC2OFF Moteur CC 2 OFF

16 DC1FOR Moteur CC 1 ON/cw

17 DC1BAK Moteur CC 1 ON/ccw
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Figure 2. Sérigraphie de l’implantation des composants sur la carte conçue pour MotoBox. Le 
dessin des pistes est disponible gracieusement en téléchargement sur le site d’Elektor.
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18 DC1OFF Moteur CC 1 OFF

19 DCBFOR Les deux moteurs CC cw

20 DCBBAK Les deux moteurs CC ccw

21 DCBOFF Les deux moteurs CC OFF

22 SV2FOR Servo 1 cw

23 SV2BAK Servo 1 ccw

24 SV2MID Servo 1 position centrale

25 SV2HLD Servo 1 maintien

26 SV1FOR Servo 2 cw

27 SV1BAK Servo 2 ccw

28 SV1MID Servo 2 en position centrale

29 SV1HLD Servo 2 en maintien

30 MTYPEX Retourne le type de moteur

31 STDELX Configurer retard moteur pas à pas

32 ECHOST Configurer l’écho. Défaut = ON

33 AMONXX Tous les moteurs ON

34 MONOFF Ne pas surveiller la consommation

35 CMONON Surveiller la consommation

36 RESUME Débloquer les moteurs après une surcharge

Liste des composants

Résistances :
R1 à R4,R6,R7 = 10 k
R5,R8,R15 = 4k 7
R9,R10 = 0 22/5 W
R11,R13 = 330
R12,R14 = 470
R16 = 5k 6
R17 = 1k 5

Condensateurs :
C1 = 100 F/40 V radial
C2 à C5,C10,C11,C13,C15 à C19,C21,C23 

= 100 nF
C6-C9 = 1 F/25 V radial
C12,C14 = 220 nF
C20 = 47 F/25 V radial
C22 = 10 F/25 V radial

Semi-conducteurs :
D1 à D12 = 1N5400
D13 = 1N4148
D14,D15 = LED 5 mm bicolore à 

2 contacts
D16 = LED 5 mm
IC1 = PIC16F628-04/P programmé 

EPS070129-41
IC2 = 78L05
IC3 = MAX232
IC4,IC5 = L298N avec radiateur pour 

boîtier Multiwatt15 (mouser.com)
IC6 = LM358

Divers :
K1,K5 à K10 = bornier à 2 contacts au pas 

de 5 mm encartable
K2 = embase autosécable à 1 rangée de 

3 contacts
K3 = embase sub-D à 9 contacts femelle 

en équerre encartable
K4 = embase autosécable à 1 rangée de 

4 contacts
platine réf. EPS070129-1
fichiers source et .hex téléchargeables 

gratuitement EPS070129-11.zip depuis 
www.elektor.fr
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Adresses du site web 
et de courriel de l’auteur :

www.mcast.edu.mt

jozamm@gmail.com

Liens Internet

http://www.microchip.com

www.st.com/stonline/products/literature/
ds/1773.pdf
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Carte
moteur

Alimentation

Entrée
sérielle

3

2 2

3

070129 - 12
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Figure 3. Voici comment connecter vos moteurs.

Commande de servos
Avec un PIC 
programmé en 
Basic, un Basic 
Stamp ou un Cubloc
C. Tavernier
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-

-

-
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1,5 ms

10 ... 20 ms

Centré

1 ms

10 ... 20 ms

-45

2 ms

070238 - 11

10 ... 20 ms

+45

Servo

070238- 12

+5VServo

VSS

P0 (Stamp)

P5 (Cubloc)

rouge

noir

blanc, jaune

Basic Stamp
ou

Cubloc

1

2

Listage 1

‘ Version Basic Stamp I et II 
ou PIC programmé en Basic

boucle:
for b2 = 100 to 200

  for b3 = 1 to 5
   pulsout 0,b2 ‘ servo 

connectée sur le port P0
   pause 15
  next
next

goto boucle

Listage 2
‘ Version Cubloc

Const Device = CB220
Dim Position As Integer
Low 5    ‘ Servo connectée 

sur le port P5
Do

For Position = 2300 to Po-
sition = 4300 Step 20

  Pwm 0, Position, 32768
  Delay 100

Next
Loop
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Pilote complet de moteur pas à pas

Hesam Moshiri
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14
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+5V
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IC1

C1

47
16V

C2

100n

+5V+9V

070228 - 11

M1 = Moteur
         pas à pas 5 V

Tableau 1
Angle de pas 

(degrés)
Pas

par tour
0,72 500

1,8 200

2,0 180

2,5 144

5,0 72

7,5 48

15 24

Tableau 2. Mode plein-pas

Rotation vers la 
droite (horaire)

Pas Enroulement A Enroulement B Enroulement C Enroulement D Rotation vers la 
gauche (anti-horaire)

§
1 1 0 0 0

£2 0 1 0 0

3 0 0 1 0

4 0 0 0 1

Tableau 3.  Mode demi-pas

Rotation vers la 
droite (horaire) Pas Enroulement A Enroulement B Enroulement C Enroulement D Rotation vers la 

gauche (anti-horaire)

§
1 1 0 0 0

£
2 1 1 0 0

3 0 1 0 0

4 0 1 1 0

5 0 0 1 0

6 0 0 1 1

7 0 0 0 1

8 1 0 0 1
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Robot-footballeur
Julian Straub
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BT1

1V5

THY1
TIC126D

R1

2k
2

R2

LDR

C1

L1

Bobine de
lancement070316 - 11

Circuit de
charge d’un

appareil
photo jetable

33
0V

120 400V

Noyau de fer

Ressort
Bobine

Baguette
en

plastique

070316 - 12

a b1

2
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zBot : étage de puissance 10 A

pour
moteur CC
Jens Altenburg
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RFP30P06
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EN

2 3
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k
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&
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EN
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14
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14

7

070172 - 11

IC7 = 74HCT00
IC8 = 74HCT125

STOP

PWR

DIR



1037-8/2007  -  elektor

- dcm.c. -

.
(070172-I)

Comment commander des moteurs 
CC de puissance

B. Broussas

-

-

-
-

-

-

-

-

-
-

-
-

M1

M

RE2 RE1

+U M

070317 - 11

COMMANDE
2

COMMANDE
1

RSA

SENSE A

OUT 1

RSB

SENSE B

070317 - 12

OUT 4OUT 2

IN 1

IN 2 IN 3

IN 4

EN A EN B

OUT 3

+VS

100n

A

Vref

B

1 2 3 4

+VSS

100n

12

10

11

5

9

2 3 4 13 14

81 15

7

6

1 2

+UM

M2

M
D2

M1

M
D1

OUT1(3)

OUT2(4)

IN1(3)

IN2(4)

ENA(B)

+VSS

L298

GND

+VS
1

2/IN1(3)

IN2(4)

ENA(B)

+U

C1

100n

C2

100n

L

070317 - 13

D1, D2 = BY252; 1N5402

3
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IN1(3) IN2(4)

ENA(B)

+VSS

L298

1(3) 2(4)

GND

+VS

OUT OUT

1
2/

M1

M
D1 D2

D3 D4

IN1(3)

ENA(B)

IN2(4)

+UM

C1

100n

070317 - 14

+U

C2

100n

L

D1 ... D2 = 
BY252; 1N5402

1/ L2984

D1

1N4148

R1

10k

C1

1n5

Inx Outx

070317 - 15

+VSS

L298

GND

+VS

10 13

12 14

15

11

4

5

8

2

7 3

9

1

6

1

2

3

4

R1

Rs

OUT1

OUT2

IN1

IN2

EN

+UM

C1

100n

+U

C2

100n

L

070317 - 16

Tableau 1.

EnA(B) In1(3) In2(4) M1 M2

H H H Frein Rotation

H L L Rotation Frein

L X X
Arrêt en roue 

libre
Arrêt en roue 

libre

4

5

6
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Relais PIC clignotant
Herbert Musser

-

-

-
-

-

-

-
-

-

-

-

-
-

-

(070090-I)

R5

1k

R1

1k

R2

1k

R3

1k

R4

10
0k

R6

1k

D1

4V7

C1

100n

T1

BC547

T2

IRF4905

PIC12F675

IC1

GP2

GP5

GP3GP4

GP0

GP1

7

1

2

8

4

5

6

3

JP1
D2

1N4001

+12V

070090 - 11

Contrôleur de moteur pas à pas
à PIC12C508
C.Tavernier

-

-
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IC2

7805

C1

10n

C3

220n

C4

470
25V

C2

47
16V

GP5/OSC1

GP3/MCLR

GP4/OSC2

GP2/T0CK

12C508

IC1

GP0

GP1

7
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2
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R1

10
k

GP0

GP1

GP4

GP5

G
D

070302 - 11

+U

R1

1k

R2

1k

T4

BD679
T3

BD679

D1

D2

M1 M

D8

D7

R3

1k

R4

1k

T2

BD679
T1

BD679

D3

D4

D6

D5

+U
L1L2

L3 L4

+U

GP0

GP1

GP4

GP5

D1...D8 = 1N4004

070302 - 12

M

1

2

Programmation de la durée des pas 
par modification d’une constante 
utilisée dans le programme.

Constante binaire Durée d’un pas

10010010 1 ms

10010011 2 ms

10010100 4 ms

10010101 8 ms

10010110 16 ms

10010111 32 ms
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GP0B

GP1B

GP4B

GP5B

L1L2

L3 L4

L5L6

L7 L8

ULN2803

IC1

VEE

11

12

13

14

15

16

17

18
I1

I2

I3

I4

I5

I6

I7

I8

O1

O2

O3

O4

O5

O6

O7

O8

10

1

2

3

6

7

8

4

5

9

070302 - 13

+U M

+U
3

Commande bidirectionnelle
de moteur 12 V
Stefan Brandstetter
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C1

1000 40V

R1
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0

R2
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R7

0
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P1.A

2k2 D5
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BC327

R5
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T3

R9

1k

C2
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R3
15

0

R4
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0

R8

0
47

P1.B

2k2D6

BAT42

T2

T6
BC327

R6

150

T4

230V

070104 - 11

1W 1W

18V
1A5

4x 1N5401

T3,T4 = BDW94C; BD902; BD680
T1,T2 = BDW93C; BD901; BD679
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Commande de moteurs pas à pas
Sans circuit 
spécialisé
B. Broussas
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IC1 = 4070
IC2 = 4027

D1...D8 = 1N4004

MOTEUR

50mA max

L1L2

L3 L4

1
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Fiche de caractéristiques du L293

www.st.com/stonline/books/pdf/
docs/1328.pdf

=1

CCLK

J

K

J

K

Q

Q
S

R

EXOR

070299 - 12

JK FLIP-FLOP

A

B
S

SBA

000

110

101

011

K Qn Qn + 1JCLK

x1

0X

X0

1X

11

X

0

1

0

1

Qo

X

1

1

0

0

Qo

QnX

Tableau

Numéro de pas 1 2 3 4

Bobine 1 1 1 0 0

Bobine 2 0 0 1 1

Bobine 3 1 0 0 1

Bobine 4 0 1 1 0

2

Rajkumar Sharma

-

M L I
-

-

-

-

-

-

Contrôleur de moteur CC MLI de 3 A

Caractéristiques

• Tension d’alimentation du moteur 12 à 30 V CC

• Fournit jusqu’à 3 A de continu en sortie

• Fréquence PWM réglable de 1,16 à 35,1 kHz

• MLI réglable en continu par potentiomètre

• Rapport cyclique de 0 à 100%

• Commande de direction par commutateur

• Protection de charge court-circuitée

• Fermeture thermique

• Pas de montage en surface de composants

• Absence de microcontrôleur
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0 0

C3

3

IC3

2

C9
R1

IC1

C1

D1
R6

R
5R4

11 R7

1

C8

C5 K2

D2
C6

C7
K3

IC2 C4
K1

P1

P2

R3

R
2

1

S
1
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1
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Liste des composants

Résistances :
R1 = 10 k
R2,R4 = 18 k
R3 = 2k 2
R5 = 330
R6 = 2k 7
R7 = 1k 5
P1 = potentiomètre 10 k
P2 = ajustable 100k

Condensateurs :
C1,C2,C4,C5,C7,C9,C10 = 100 nF
C3 = 18 nF

C5 = 22 μF/63 μF
C6,C8 = 100 μF/63 V

Semi-conducteurs :
D1,D2 = LED
IC1 = SG3525AN
IC2 = LMD18200
IC3 = L7805ACV

Divers :
K1 à K3 = bornier encartable à 2 contacts 

au pas de 5 mm
S1 = inverseur à glissière
platine EPS060339-1 disponible via 

thePCBShop
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Conversion servo-moteur  moteur
Paul Goossens
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Catapulte pour robot ...ou autre
Pascal Liégeois

-

-
-

-
-
-

-

-
-

-

-

-

-
-
-

-

G

2 1

L

P

V

070210 - 12
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Sw2
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Electro-aimant

Levier section carrée

Profilé

Sw2Tringlerie
Ressort

Electro-aimant

Gâchette

Sw1Trous oblongs

070210 - 13

Figure 1. Synoptique fonctionnel de la catapulte.

Figure 2. Détails de la réalisation mécanique.
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(070210-I)Figure 3. L’électronique de la catapulte.
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Commande de moteurs pas à pas
Avec un 
Basic Stamp ou un 
PIC programmé en 
Basic
C. Tavernier
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M1

M
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+U Moteur

L3 L1

L2 L4

Tableau 1

Numéro de pas 1 2 3 4

Bobine 1 1 1 0 0

Bobine 2 0 0 1 1

Bobine 3 1 0 0 1

Bobine 4 0 1 1 0

‘ Commande d’un moteur pas à pas unipolaire
‘ Le nombre de pas est placé dans w1
‘ Le sens de rotation est défini par b0

‘ Définition des variables

Symbol direction = b0
Symbol pas = w1
Symbol index = w2
Symbol delai = b6

‘ Initialisation

dirs = %00000011
pins = %00000001
b1 = %00000001

‘ Le programme de l’application doit initialiser
‘ pas, direction et délai avec les valeurs désirées ici

if direction = 0 then paspas
b1 = b1 ^ %00000011

paspas:
for index = 1 to pas

  pins = pins ^ b1
  b1 = b1 ^ %00000011
  pause delai

next
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sont proposées dans ce même numéro 
d’Elektor mais, si votre robot utilise un 
Basic Stamp ou bien encore un microcon-
trôleur PIC programmé en Basic, il existe 
une solution extrêmement simple et peu 
coûteuse pour lui faire commander de tels 
moteurs.
Il suffi t en effet de faire appel à un banal 
ULN2003 ou ULN2803 qui est, rappe-
lons-le, un septuple (ULN2003) ou octu-
ple (ULN2803) Darlington de puissance 
intégré, utilisé habituellement pour com-
mander des bobines de relais. Le logiciel 
nécessaire et quant à lui fort simple grâce à 
l’utilisation de deux astuces suggérées par 
Parallax (fabricant du Basic Stamp).
La première consiste à remarquer que 
l’état des bobines 1 et 2 d’une part et 3 et 
4 d’autre part est toujours contraire comme 
indiqué dans le tableau ci-joint. De ce fait, 
on peut commander le moteur avec seule-
ment deux sorties du Basic Stamp comme 
le montre le schéma fort simple que nous 
vous proposons.
Les bobines 1 et 3 sont commandées par 
deux lignes de port du Basic Stamp après 
amplification par l’ULN2003 ou 2803. 
Les bobines 2 et 4 quant à elles reçoivent 
ces signaux après inversion réalisée grâce 
aux amplifi cateurs libres contenus dans 
l’ULN2003 (ou 2803 qui est surabon-
dant mais parfaitement utilisable). Notez 

la présence des 
deux résistances 
de tirage (pull-
up) indispensa-
bles de 1 k ,
connectées en 
sor ties des 
amplifi ca-
teurs conte-
nus dans l’ULN2003 
ou 2803 puisque ce dernier ne com-
prend en fait que des Darlingtons à col-
lecteur ouvert.
La deuxième astuce proposée par Parallax 
consiste à calculer directement la séquence 
des signaux à appliquer sur les sorties P0 
et P1 du Basic Stamp plutôt que d’extraire 
ces données d’une table. Il suffi t en effet 
pour cela d’un simple OU exclusif logique 
comme le montre le listing.

Ce court exemple de code peut être inclus 
tel quel dans une application plus com-
plète. Comme le montre son analyse, il 
fait tourner le moteur pas à pas connecté 
comme indiqué sur la fi gure du nombre de 
pas préalablement placé dans w1. Le sens 
de la rotation est quant à lui déterminé par 
le contenu de b0. Si b0 est différent de 
0 le moteur tourne dans un sens ; sinon 
il tourne dans l’autre. Ce programme per-
met également de défi nir le délai d’attente 

entre chaque pas 
au moyen de la donnée utili- sée 
dans l’instruction PAUSE. La seule précau-
tion à prendre est de ne pas trop réduire ce 
délai compte tenu du moteur utilisé et de 
la charge qu’il actionne.

Afi n d’être le plus général possible, notez 
que cet exemple de code a été écrit en 
langage Basic Stamp I. Il est donc parfaite-
ment transposable, sans aucune restriction, 
sur tout autre modèle de Basic Stamp, ainsi 
bien sûr que sur n’importe quel PIC pro-
grammé en Basic puisque la majorité des 
compilateurs Basic pour PIC est compati-
ble du langage du Basic Stamp I. Il est éga-
lement transposable sans aucune diffi culté 
à un PicBasic ou à un Cubloc de Comfi le 
Technology.

(070237-I)
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Antenne 2,4 GHz
pour véhicules robotisés
Ragnar Jensen

-

2

-

Le matériel de base : un petit morceau de câble coaxial 50 .

Coupez quelque 40 mm de la gaine d’isolation extérieure. Vous verrez 
apparaître la tresse métallique servant de blindage du câble.

Retroussez la tresse cuivrée pour voir apparaître la gaine d’isolation 
interne.

En vous servant de l’outil pointu démêlez soigneusement les filaments 
constituant la tresse.

Jusqu’à ce que le blindage « détressé » ressemble un peu à cela...

Répartissez les fils en 4 ensembles de taille similaire et espacés 
régulièrement (ah des tresses !)

1

2

3

4

5

6
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Repliez-les maintenant à 45 degrés par rapport au câble. Cet angle 
donne à l’antenne son impédance de 50  environ.

Recouvrez les faisceaux de fils de soudure. Bien que cette étape soit 
optionnelle, elle permet aux éléments constituant l’antenne de mieux 

garder leur forme et évite qu’ils ne s’entremêlent.

Soudure terminée ! Appliquez quelques gouttes de thermocolle...

... ceci permettra à l’ensemble de gader la forme correcte. Coupez les rayons et l’élément rayonnant (radiator) à une longueur de 
30 mm (exact, cela correspond exactement au 1/4 de lambda (1/4 ).

Nous avons terminé !
(070142-I)

(reproduit avec modifications et extensions du numéro de téléphone 17 du magazine CQ-TV).

7 8

9 10

11 12

13
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Thomas Möll

-

-

-
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(070089-I)

zBot: liaison sans fil
Jens Altenburg

-

I S -
M

-

-

-

-

rf433.c.
(070173-I)

[1] Le document complet intitulé
Zbot – the Robot Experimental Platform
(en anglais) est disponible au télécharge-
ment gratuit sur le site Elektor. 
Le fichier s’appelle EPS070172-11.zip.

Voix de robot
Pascal Choquet

-
-

-

-

-

-

-

-

-

-

-
-
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- (070313-I)

Lien :

www.winbond-usa.com/mambo/content/ 
view/153/283/

-
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(070126-I)

Liens Internet

Site Web de l’auteur (allemand) :
www.clipswitch.de/avrblueremote.html

Infos concernant le module Bluetooth :
www.amber-wireless.de/en/produkte/
bluetooth/default.php?fnum=115287704928

Manuel du module Bluetooth (anglais) :
www.amber-wireless.de/pdf/
OPC1601_MA.pdf

Fiche de caractéristiques du LMX9820 :
www.national.com/pf/LM/LMX9820A.html

Programmateur AVR :
www.atmel.com/dyn/products/
tools_card.asp?tool_id=2726

AVR Studio :
www.atmel.com/dyn/products/
tools_card.asp?tool_id=2725
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Détecteur d’impulsion supprimée

Hesam Moshiri

-

-

.
-

-

-

-
-

(070099-I)
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Communication IR par UART
Dominik Tewiele
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(070170-I)
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Télécommande IR à R8C
G. van Zeijts
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(070191-I)
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Buggy Formule Flowcode
Un robot pas cher pour aller plus loin… que l’école

Venu d’une école belge, ce buggy robot de 125
a pour vocation d’inverser la tendance actuelle, 
de rendre le goût de l’étude de l’électronique et de 
la technique en Europe et qui sait, plus loin aussi.

1. μC PIC18F4455

2. Connecteur USB

3. Bouton de remise à zéro

4. LED d’indication de 
programmation

5. Connecteur de l’alimentation 
externe 5V

6. Interrupteur de mise sous tension

7. Châssis plastique avec 
compartiment à piles, moteurs, 
réducteurs et deux roues

8. Circuit intégré de commande du 
moteur : un L293D

9. Microphone et amplificateur BF

10. Bouton poussoir configurable

11. Capteur de proximité - droite

12. Capteur de proximité - centre

13. Capteur de proximité - gauche

14. Capteur de lumière

15. Module de suivi de ligne 

16. 8 LEDs configurables

17. Volume

18. HP

19. Connecteur pour E-blocks

1

2
3

4
5

6

7

8
9

10 11

12

13

14

15

16

1718

19

Figure 1. Les différentes parties de Formule Flowcode.
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Figure 2. Le schéma du PIC18F4455 a ici été simplifié, il ne montre que 
les fonctions réellement utilisées des broches du PIC. D indique les E/S 

numériques, A les analogiques.

Figure 3. Le L293D est un circuit de pilotage de moteur
avec pont en double H.

Figure 4. Deux interrupteurs, huit LED et le connecteur de type D
pour E-blocks.

Figure 5. Les circuits du microphone, du haut-parleur et du 
photocapteur.
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programmation

Figure 6. Le circuit de télémétrie à bord du buggy Formule Flowcode.

Figure 7. Le circuit suiveur de ligne.

Figure 8. Simple mais incontournable, l’alimentation en énergie.



1277-8/2007  -  elektor

•
•

•

•

•

•

(070323-I)

Figure 9. Exercice typique de suivi de ligne.

Figure 10. Résoudre par la gauche un problème de labyrinthe.

Arrêt au stand ! Comment participer ?
Le robot buggy Formule Flowcode a été développé dans le but de motiver les gens qui veulent en savoir davantage sur la robotique 
et l’électronique, dès l’âge de 12 ans pour les jeunes curieux de s’instruire et jusqu’aux retraités tout heureux d’avoir enfin l’occasion de 
connaître le sujet et de se maintenir intellectuellement dans le mouvement. Aux États-Unis, le First Robotics programme (www.usfirst.org) a 
remporté un vif succès dans l’industrie auprès des ingénieurs, les stimulant à collaborer avec des jeunes pour s’aventurer dans des com-
pétitions entre robots. Nous avons l’espoir de réaliser quelque chose de comparable ici, en proposant matériel et logiciel d’un robot à bon 
compte, un soutien en ligne et un plan d’apprentissage de qualité. L’organisation d’ateliers et de compétitions devrait attirer du monde à 
s’intéresser aux choses de l’électronique. Si vous estimez que pareil objectif est valable et a des chances de réussir, si vous souhaitez parti-
ciper à ce programme ou si vous êtes intéressé par les concours et les ateliers, faites-le nous savoir. Si le niveau d’enthousiasme est élevé, 
nous écrirons d’autres articles sur le sujet et nous publierons une édition spéciale pour les lecteurs d’Elektor. Vous pouvez contacter l’auteur 
et ses collègues par courriel adressé à barthuyskens@scarlet.be ou par l’intermédiaire d’Elektor.

Vous pouvez vous procurer un buggy Formula Flowcode auprès de l’e-choppe d’Elektor au prix de 125  TVA incluse.
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Commande de volume automatisé
Raj K. Gorkhali

bias

(070034-I)
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Un robot 
avec une mémoire d’éléphant
B. Broussas
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S D
Card

F A Table

status = Mmc _ Write _ Sector 
(numero, buffer)

• status

• numero

• buffer

status = Mmc _ Read _ Sector 
(numero, buffer)

• status

• numero

• buffer
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(070318-I)

Lucioles chaotiques à LED
Jonathan Hare
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(070141-I)

Boîtes de construction EE de Philips

Luc Lemmens

E Engineer

M Engineer
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(070277-I)

Nouvelle brique moteur 
Lego MINDSTORMS® NXT
Antoine Authier

®

e
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®

(070371-I)

Liens Internet

[1] Philo’s NXT® motor internals :
www.philohome.com/nxtmotor/
nxtmotor.htm

[2] Lego® 9 V Technic Motors compared 
characteristics :
www.philohome.com/motors/
motorcomp.htm

Dompteur de couleurs
Réglage de 
LED RVB
Nivard van de Boogaard
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De battre, mes mains l’ont arrêté
Raj. K. Gorkhali
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(070092-I)
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070092 - 11

Robot marcheur hexapode
Joseph Kopff
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G

F

BA

E

C D

Patte 1 Patte 2 Patte 3
Sol

070333 - 12

Châssis
Tube 1

1

‘-------------------------------------
‘ Ces lignes correspondent au fichier «PIC16F84.

INC»
‘ définissant la valeur des registres du μp 

(Microprocesseur)
‘ Elles devront être présentes dans tous les 

programmes
‘

define INDIR   0H
      define OPTION_REG 81H

define PCL    2H
define STATUS   3h
define FSR    4h
define PORTA  5h
define PORTB  6h
define _EEDATA  9Ah
define EEADR  9Bh
define PCLATH  0AH

‘
symbol btn1 “PORTA 0”
symbol btn2 “PORTA 1”
symbol btn3 “PORTA 2”
symbol btn4 “PORTA 3”

‘ Zone des variables
‘--------------------
      dim a,i

‘ début du programme
‘--------------------------
‘ Mettre tous les pins du port B en sortie
‘   et   tous les pins du port A en entrée

start:
      Init portb=00000000
      Init porta=11111111
      ‘désactiver les comparateurs
      CMCON=0x07
      PORTB=0x00

boucle:
      delayus(10)
      a=INPORTA
      ifnbit btn1 goto detectgauche
      delayus(10)
      a=INPORTA
      ifnbit btn2 goto detectdroite
      gosub avance
      goto boucle

detectgauche:
      for i=1 to 40
      gosub recule
      next i
      for i=1 to 80

      gosub droite
      next i
      goto boucle

detectdroite:
      for i=1 to 40
      gosub recule
      next i
      for i=1 to 80
      gosub gauche
      next i
      goto boucle

avance:
‘génère une impulsion de 2 ms sur moteur droite et 

1 ms sur moteur gauche
       PORTB=0x03
       delayms(1)
       PORTB=0x02
       delayms(1)
       PORTB=0x00
       delayms(18)
       return

recule:
‘génère une impulsion de 1 ms sur moteur droite et 

2 ms sur moteur gauche
       PORTB=0x03
       delayms(1)
       PORTB=0x01
       delayms(1)
       PORTB=0x00
       delayms(18)
       return

gauche:
‘génère une impulsion de 2 ms sur moteurs droite 

et gauche
       PORTB=0x03
       delayms(2)
       PORTB=0x00
       delayms(18)
       return

droite:
‘génère une impulsion de 1 ms sur moteurs droite 

et gauche
       PORTB=0x03
       delayms(1)
       PORTB=0x00
       delayms(19)
       return

end     ‘ fin physique du prog.
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(070333-I)
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Robots footballeurs

Robot-Coupe
RoboCup

•

•
•

•
•
•

•
•
•

corner

omnicamera

(070359-I)
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Et pourtant il marche !

C.Tavernier
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PWM port, rapport, période

PULSOUT port, durée

PWM 0, 3150, 32768
PWM 1, 3150, 32768
Et pour le Basic Stamp II :

FOR Pulses = 1 TO 100 STEP 5
PULSOUT TiltServo, 750
PULSOUT StrideServo, 750
PAUSE 25

NEXT

FOR Position = 3150 TO 2850 STEP 
-1
PWM 0, Position, 32768
DELAY 1

NEXT

FOR Pulses = 750 TO 620 STEP -5
PULSOUT TiltServo, Pulses
PULSOUT StrideServo, 750

NEXT

Robot

(070353-I)
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La structure des fichiers HEX
Comment ça marchait donc ? 
Luc Lemmens

•
•
•
•
•

•

RECORD
MARK

’ : ’
RECLEN

LOAD
OFFSET RECTYP

INFO
or

DATA
CHKSUM

1-byte 1-byte 2-bytes 1-byte n-bytes 1-byte

RECORD
MARK

’ : ’
RECLEN

LOAD
OFFSET RECTYP

INFO
or

DATA
CHKSUM

1-byte 1-byte 2-bytes 1-byte n-bytes 1-byte

Extended Linear Address Record 
(uniquement pour formats 32 bits)

Extended Segment Address record 
(pour formats 16 et 32 bits)

Data record (pour tous les formats)

End of File record (pour tous les formats)

(075034)

RECORD
MARK

’ : ’
RECLEN

‘02’

LOAD
OFFSET

‘0000’
RECTYP

‘04’
ULBA CHKSUM

1-byte 1-byte 2-bytes 1-byte 2-bytes 1-byte

RECORD
MARK

’ : ’
RECLEN

‘02’

LOAD
OFFSET

‘0000’
RECTYP

‘04’
ULBA CHKSUM

1-byte 1-byte 2-bytes 1-byte 2-bytes 1-byte

RECORD
MARK

’ : ’
RECLEN

‘02’

LOAD
OFFSET

‘0000’
RECTYP

‘02’
USBA CHKSUM

1-byte 1-byte 2-bytes 1-byte 2-bytes 1-byte

RECORD
MARK

’ : ’
RECLEN

‘02’

LOAD
OFFSET

‘0000’
RECTYP

‘02’
USBA CHKSUM

1-byte 1-byte 2-bytes 1-byte 2-bytes 1-byte

RECORD
MARK

’ : ’
RECLEN

LOAD
OFFSET RECTYP

‘00’
DATA CHKSUM

1-byte 1-byte 2-bytes 1-byte n-bytes 1-byte

RECORD
MARK

’ : ’
RECLEN

LOAD
OFFSET RECTYP

‘00’
DATA CHKSUM

1-byte 1-byte 2-bytes 1-byte n-bytes 1-byte

RECORD
MARK

’ : ’
RECLEN

‘00’

LOAD
OFFSET

‘0000’
RECTYP

‘01’
CHKSUM

‘FF’
1-byte 1-byte 2-bytes 1-byte 1-byte

RECORD
MARK

’ : ’
RECLEN

‘00’

LOAD
OFFSET

‘0000’
RECTYP

‘01’
CHKSUM

‘FF’
1-byte 1-byte 2-bytes 1-byte 1-byte
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Racer à hydrogène  

Modèle réduit à pile 
à combustible
Ludwig Retzbach

(070116-I)

[1] www.techgalerie.de (allemand)

[2] www.horizonfuelcell.com (anglais)

[3] http://store.horizonfuelcell.com (anglais)

Caractéristiques techniques
Caractéristiques annoncées

Pile à combustible de la H-Racer

Dimensions [mm] : 32 x 32 x 10

Masse : 27,3 g

Tension de sortie continue : 0,6 V

Courant de sortie : 0,4 A

Puissance de sortie : 240 mW

Module solaire de la station de H2

Mesure: force électromotrice 3 V, 
courant de court-circuit 0,3 A
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Les amateurs inconditionnels de notre 
Hexadoku mensuel, ils sont de plus en plus 
nombreux, vont se voir, dans ce numéro 
double, confrontés à un véritable défi à 
leur patience, intuition et intelligence sous 
la forme d’un puzzle baptisé Alphanumski 
par son auteur.

Les instructions pour la résolution de ce puzzle sont tou-
jours les mêmes, que l’on ait affaire à un Sudoku 9x9, à 
un Hexadoku 16x16, un Alphadoku 25x25 (cf. le numéro 
double de l’an dernier) ou un Alphanumski 36x36 comme 
c’est le cas ici.

Il utilise les toutes les lettres de l’alphabet (A à Z) et 
tous les chiffres 0 à 9 par ligne 1x36, colonne 1x36 
et carré 6x6.

Remplissez le diagramme de 36x36 cases de façon à ce 
que toutes les lettres (A à Z) et tous les chiffres (0 à 9) ne 
soient utilisés qu’une seule et unique fois dans chaque 
colonne, rangée et carré de 6x6 cases (identifiés par une 
ligne grasse et une couleur de fond différente). Certains 
chiffres et lettres sont déjà placés dans le puzzle et définis-
sent ainsi la situation de départ.

La solution de ce puzzle vous permettra de gagner l’un 
des 4 prix mis en jeu et tirés au sort entre toutes les ré-
ponses correctes qui nous seront arrivées avant la date 
limite de participation.

La réponse prend la forme d’une série de 7 lettres + 
chiffres se trouvant sur fond grisé.

(070151-I)

A R 3 D 1 Z W
D 6 L 3 T 1 Q 5 G J A 2
O H E G 7 0 K U Y
7 0 S L P 6 H Y 2 N 9 I Q
G Q N B J I E 8 V 4 5 D 3 L

C Y I Z S K N E X 7 R

1 B J X T S O V
5 I L M Q A D O 8 U 2 Y 9

V 8 C 2 4 5 M G R 0 B 6
0 E T W B Q 9 N X F 3 1
J 3 O G W E I L T
K A 6 U V I P D J N G 8

W 1 5 F J G 0 P 9 4 I 2
3 V 7 8 O W H N P L U S

9 N 6 D U B 5 M E Y
K U M C X R 4 A D G N 3

P 2 O D E Y S Q K T
6 Y Q R X 9 2 K 7 A F O H

0 S K 5 D 2 Y R G H V I
T M A I N U 1 C W Z B 8
Y 9 F L 2 0 Q Z T E D
1 U E P N O L F 4 2 5 X

G B 6 H T X 3 L 0 P A
Z 4 8 D A 7 6 V N J Q U

8 2 4 V Y 0 N K J Z A Q W P
B S T L V U Y 2 4 H

Q F 3 6 2 M D B E 1 T
7 I W P A R F X S 6 9 U 0
D 0 C 3 6 P I K V F L J

U J Y H K 5 Z A I D O

M F 8 H Y R 1 J 3 7 W D G
R J 3 M B D Y P L 6 E

B S Q X W P O T 1 0 3
I 5 T 6 S 7 W 2 Q 8
C 2 A K L 6 Q U N R 4
L 1 7 2 H V 8 9 O A I B X

Concepteur du puzzle : Géry Szcepanski
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Y M 7 I J G 6 X F Q L 8
C B 8 S O I E 0 N
D 1 J I F P L R X 9 S

A O U T B 3 W Z E G J 1 R
0 S 9 X W 7 T 2 A H Y C
L 2 4 9 D 0 5 U P H B

G E 8 Q 5 L I 0 9 7 6 R
W F T R N P 7 X E 0

I L 3 Y N A F O K D 1
J Z C V H Y 4 D K U 2 I G O

D S 2 8 M B A
O B 9 2 1 X E Z M L C

N M H E X A D O K U V L
T G 2 Y D K 0 B 5 9 1 6 J C Z

X H O 7 2 P A R S F
9 V S T Q O W 0 1 6 2 7
A 0 5 4 U J G B N X
Z L M 1 E C 4 S N G I P 8 5

E P X W L 8 N C 4 T 6
H J L 5 Y 9 G D E 2

O A 3 P 7 4 W 8 U J
M W C Y D Z V T J H G
R 8 F 7 K Z O 2 U Q M 5 9 1
S 2 5 T G E K 0 M C L X P

B 3 S X U 6 C I F G
1 W 6 7 3 F 0 E 8 A

9 Y 4 0 I R X H N K A Z S J 5
O H Q 2 Y 3 K

U A 2 5 Q W S Y 1 B N
7 N R P 9 G 4 W M 6 0

2 X V 5 S B P L A Q 0
H 8 I Z 0 F N 1 T C 5 U X
N R 9 M A 2 Y 7 H L 8 D

L G K X J N O 3
3 J W B 0 D V S H T M

K U D T S C M 6 5 J W G E R Y

Participez et gagnez !
Nous tirerons au sort l’une des réponses correctes qui 
nous seront parvenues; son auteur recevra un

E-blocks Starter Kit Professional d’une valeur 
de 365,75;
nous offrirons en outre 

3-bons Elektor
d’une valeur de 

50 chacun. 
À vos crayons-!

Où envoyer ?
Envoyez votre réponse (les chiffres de la section 
grisée) par E-mail, télécopie ou courrier 
avant le 1er septembre 2007 à

Elektor c/o Regus Roissy CDG
Le Dôme
1, rue de la Haye
BP 12910
01.49.19.26.19
95731 Roissy CDG
Email: hexadoku@elektor.fr

Tout recours légal est exclu de même que le sont 
les personnels de Segment B.V. et leur famille.

Les gagnants
La bonne solution de l’Hexadocu 
du numéro 347 (mai) est : B789E

Le gagnant du E-blocks Starter Kit Professional
est : Pierre Bollengier (76400)

Les 3 bons Elektor
d’une valeur de 50 chacun vont à :

Nicolas Paris (78290)
Christiane Esch (67250) et
Régis Ventura (83170)

Nos félicitations aux lauréats !

l’ultime casse-tête de vos vacances



 SPECIAL
Assistant
 966022-1 disquette 3"1/2, version Windows 12,55
EDiTS
 87291-1 décodeur d’aiguillage et/ou de signaux via www.thepcbshop.com
 87291-2+3 décodeur de loco + adaptateur bi-rails 8,80
 87291-4 décodeur de signal universel 10,60
 87291-5 le central 87,05
 87291-8 le répondeur 9,85
 87291-9 module d'affi chage d'adresse (4x) 7,70
 87291-10 décodeur de commutateur de matériel roulant 8,60
 104 disquette 3"1/2 (DOS) 12,55
 572 logiciel en EPROM (joindre 2764) 24,10
 1604 disquette 3"1/2 programmes pour EDiTS Pro (DOS) 14,05
EDiTS Pro
 990084-1 circuit imprimé du répondeur d’adresse de locomotive 9,25
 020095-41 PIC programmé (V1.2) du répondeur d’adresse de locomotive 26,55
 990071-1 circuit imprimé du super-décodeur de locomotive 6,90
 020094-41 contrôleur PIC16F84-04P programmé pour super-décodeur (V1.2) 30,65
 020094-C5 set de 5x Platine 990071-1 + 5x 020094-41 124,95
 020094-C10 set de 10x Platine 990071-1 + 10x 020094-41 225,30
 020094-C20 set de 20x Platine 990071-1 + 20x 020094-41 400,95
 980085-1 circuit imprimé de l’unité de commande 11,25
 010088-41 68HC705B16 programmé pour l’unité de commande V1.2 51,70
 010088-11 logiciel Windows V1.2 pour l’unité de commande 2 disquettes 3"1/2 (a+b) 30,65
 986027-1 La référence du livre EDiTS Pro est remplacée par référence 
  010088-11 cidessus
ELEKTOR ITEM TRACER 1985-2003
 046001-11 table des matières 1985-2003 12,50
Platines ELEX
 ELEX-1 1 circuit imprimé 3,75
 ELEX-2 2 circuits imprimés 6,30
 ELEX-4 4 circuits imprimés 10,05

 PLATINES DOTÉES DE COMPOSANTS
Carte de développement LPC210x "ARMÉE"
 040444-91 circuit imprimé contrôleur gigogne monté (LPC2106 compris) 36,95
ClariTy
 030217-91 circuit imprimé (doté des composants CMS) 49,00
GBDSO – GameBoy Digital Storage Scope
 990082-91 platine dotée de ses composants et testée 159,00
Kit Carte 89S8252 Flash
 010208-91 monté et prêt à l'emploi, adaptateur secteur, logiciel, câble + livre 125,80
Micro-Webserver à base de carte à MSC1210
 030060-91 carte MSC1210 (construite et testée) 109,95
 044026-91 carte extension réseau (construite et testée) 64,50
 044026-92 carte MSC1210 + carte extension réseau (construites et testées) 
  + descriptif 169,95
Renifl eur d'électrosmog
 050008-91 module construit et testé 72,50

 F348 JUIN 2007
Variomètre
 060044-1 Platines émetteur et récepteur (2 platines) 17,50
 060044-11 Logiciel sur CD-ROM 7,50
 060044-41 Attiny15PC programmé (Attiny15PC compris) 14,50

Analyseur de spectre WiFi 2,4 GHz
 070040-1 Platine vierge 11,95
 070040-11 Logiciel Linux et Windows sur CD-ROM 7,50
Analyseur OBD-2 compact
 070038-72  Kit complet, comprenant tous les composants y compris le boîtier, 

le câble, le fi lm de face avant autocollant et le matériel de montage 74,95
Oscilloscope Linux
 060241-11 Logiciel sur CD-ROM (téléchargement gratuit) 7,50
Coil Clinic – La self à l’examen
 060195-1 Platine vierge 10,95
 060195-11 Logiciel sur CD-ROM 7,50
 060195-41 ATmega48-20 programmé (ATmega48-20 compris) 7,50

 F347 MAI 2007
Adaptateur JTAG
 060287-1 Platine (+ EP900LC programmé) 15,95
 060287-41 EP900LC programmé (EP900LC compris) frais de port
ATtiny comme émetteur RDS de test
 060253-41 ATtiny2313-20 programmé (ATtiny2313-20 compris) 6,00
Sismographe
 060307-1 Platine via www.thepcbshop.com
 060307-11 CD-ROM (programme) 7,50
 060307-41 ATtiny45 programmé (ATtiny45 compris) 15,00
Interface émetteur RC -> USB
 060378-1 Platine via www.thepcbshop.com
 060378-41 Contrôleur PIC18F2550I/SP programmé (PIC18F2550I/SP compris) 22,50
Speedmaster
 070021-91 Platine montée et testée (hors module R8C) 74,95
Radio Logicielle (Software Defi ned Radio)
 070039-91 Platine montée et testée 105,00
 070039-11 CD-ROM (programme) 7,50

 F346 AVRIL 2007
g Sur des LED – Accéléromètre bi-axe
 060297-11 Logiciel sur CD-ROM 7,50
 060297-71 2 x platine (y compris 2 capteurs MMA7260 et pièces pour câble IDC) 14,50
Chargeur, déchargeur & capacimètre
 050073-1 Platine principale 14,95
 050073-2 Platine de l’affi chage + clavier 14,95
 050073-11 Logiciel sur CD-ROM 7,50
 050073-41 ST7FMC2S4 programmé (ST7FMC2S4 compris) 24,50
Programmateur pour 68HC(9)08 Freescale
 060263-1 Platine via www.thepcbshop.com
Chenillard au carré (E-blocks)
 075032-1 Platine via www.thepcbshop.com

 F345 MARS 2007
AVR pilote l’USB
 060276-1 Platine 14,50
 060276-11 CD-ROM (programme + code-source) 7,50
 060276-41 ATmega32-16PC programmé (ATmega32-16PC compris) 12,95
Nains hertziens – modules iDwaRF
 050402-1 Carte Prototypage 12,00
 050402-91 Module d’émission iDwarf-168 34,95
 050402-92 Carte Node (montée) 24,95
 050402-93 Carte Hub iDwarf (montée) 24,95

Radio Logicielle (Software Defi ned Radio)
Platine montée et testée
(Elektor mai 2007)

La Radio Logicielle ne requiert que peu de matériel, mais 
ses exigences au niveau du logiciel en sont d'autant 
plus strictes. Le projet de SDR (Software Defi ned Radio) 
présenté ici montre ce que l'on peut faire. Nous allons 
réaliser un récepteur universel battant de 150 kHz à 
30 MHz, optimisé pour la DRM (Digital Radio Mondiale) 
et les stations AM, mais permettant également de jeter un 
coup d'oeil dans le monde du radio amateurisme.

070039-91

105,00



Consultez notre site www.elektor.fr pour plus 
d'informations sur notre programme complet

Écran de GSM -> PC
 060184-1 Platine via www.thepcbshop.com
 060184-11 CD-ROM (programme) 7,50
 060184-41 ATmega16-16PC programmé (ATmega16-16PC compris) 12,95

 F344 FÉVRIER 2007
…3, 2, 1 top ! – Télémesure de haut niveau
 050238-1 Platine de l’émetteur via www.thepcbshop.com
 050238-2 Platine du récepteur via www.thepcbshop.com
Horloge simplissime
 060350-11 Logiciel (avec code-source) sur CD-ROM 7,50
 060350-41 PIC16F628-20 programmé (PIC16F628-20 compris) 7,95
Préampli micro Hi-Fi – pour baladeur MP3
 060237-1 Platine via www.thepcbshop.com
Cours FPGA
 060025-9-11 Logiciel (avec code-source) sur CD-ROM 7,50

 F343 JANVIER 2007
Spoutnik donne l’heure
 050018-11 Logiciel (avec code-source) sur CD-ROM 7,50
 050018-41 AT89C2051 programmé (AT89C2051 compris) 4,95

 F342 DÉCEMBRE 2006
Short Wave Catcher – Récepteur O.C. à SFD
 030417-1 Platine du récepteur via www.thepcbshop.com
 030417-2 Platines du contrôleur et de l’affi chage via www.thepcbshop.com
 030417-41 AT90S8515-8PC programmé (AT90S8515-8PC compris) 16,50
Héli-message défi lant
 060014-41 ATMEGA8-16PU programmé (ATMEGA8-16P compris) 15,95

 F341 NOVEMBRE 2006
Clé USB à ARM et RS-232
 060006-1 Platine vierge 15,95
 060006-41 AT91SAM7S64 programmé (AT91SAM7S64 compris) 39,95
 060006-81 CD-ROM (programme) 7,50
 060006-91 Platine montée et testée 114,95

 F340 OCTOBRE 2006
GBECG – Electrocardiographe
 050280-91 Platine montée et testée 79,95
Carte-son pour ECG
 040479-1 Platine 7,50
 040479-81 Logiciel sur CD-ROM 7,50
Programmateur/Débogueur IC
 050348-71 Kit à monter 49,95
 050348-41 PIC16F877 programmé (PIC16F877 compris) 29,95
 050348-1 Platine 7,50

 F339 SEPTEMBRE 2006
Moniteur DISEqC
 040172-11 disquette 3”1/2 7,50
 040172-41 PIC16F84(A) programmé (PIC16F84(A) compris) 7,95
Interface USB/DMX512
 060012-11 disquette 3”1/2 7,50
 060012-41 PIC16C745 programmé (PIC16C745 compris) 9,95
Lecteur RFID d’Elektor
 060132-91 platine montée et testé + câble USB 59,95

 060132-71 boîtier adéquat 12,95
 060132-81 CD-ROM avec logiciel projet complet 7,50
 030451-72 affi chage LCD 2 x 40 caractères, 60 x 98 mm, rétro-éclairé 10,50
Lecteur RFID expérimental
 060221-11 disquette 3”1/2 7,50
 060221-41 ATMega16-16 programmé (ATMega16-16 compris) 12,95

 F337/338 JUILLET/AOÛT 2006
Thermomètre à LED
 030190-11 disquette 3"1/2 (avec code-source) 7,50
 030190-41 PIC16F873-20/SP programmé (PIC16F873-20/SP compris) 23,95
Tremplin pour servo radiocommandé 
 040172-1 circuit imprimé 9,95
 040172-11 disquette 3"1/2 7,50
 040172-41 PIC16F84(A) programmé (PIC16F84(A) compris) 14,95
 040172-71 kit (platine, contrôleur programmé + tous les composants) 32,95
Tiny-RGB
 050027-11 disquette 3"1/2 7,50
 050027-41 ATtiny15LP programmé (ATtiny15LP compris) 8,95
Chrono-brosse
 050146-11 disquette 3"1/2 (avec code-source) 7,50
 050146-41 AT90S2313-10PC programmé (AT90S2313-10PC compris) 9,95
GBDS – GameBoy Domotics Solution
 050190-1+2 circuits imprimés 16,95
 050190-51 CPLD, EEPROM et Flash programmés (anglais) 15,95
 050190-91 platines montées et prêtes à l’emploi 125,00
Télécommande Easy Home
 050233-11 disquette 3"1/2 (avec code-source) 7,50
 050233-41 PIC16F84 programmé (PIC16F84 compris) 14,95
Affi chage LCD universel
 050259-11 disquette 3"1/2 (avec code-source) 7,50
 050259-41 AT90S2313 programmé (AT90S2313 compris) 9,95
Circuit de présélection pour servo
 060082-41 PIC16F628 programmé (PIC16F628 compris) 12,50
Thermomètre 1-Wire avec LCD
 060090-11 disquette 3"1/2 (avec code-source) 7,50
 060090-41 PIC16F84A-04CP programmé (PIC16F84A-04CP compris) 14,95
Commutation tous azimuts (E/S pour GBDS)
 060098-1 circuit imprimé 25,95
 060098-91 platine montée et prête à l’emploi 125,00
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Contrôleur de câbles réseau
 050302-1 circuit imprimé 11,95
 050302-11 disquette 3"1/2 7,50
 050302-41 PIC16F874-20/P programmé (PIC16F874-20/P compris) 24,50
Émetteur test stéréo
 050268-1 circuit imprimé 16,95

Tél. : (+33) 01.49.19.26.19
Fax : (+33) 01.49.19.22.37 
E-mail : ventes@elektor.fr 

Les illustrations et les spécifi cations peuvent, pour des raisons techniques de 
production, différer du projet publié. 
Prix mentionnés sous toutes réserves. Voir www.elektor.fr pour les informations les 
plus récentes.

Kits & Modules

Le kit comporte tous les 
composants y compris 
le boîtier (doté de sa 
face avant sur fi lm), 
le matériel de 
montage et le câble 
d‘interface OBD2. 

070038-72

74,95

Accéléromètre bi-axe
(Elektor avril 2007)

2 x platine sans 
composants (y 
compris 2 capteurs 
MMA7260 et pièces 
pour câble IDC)

060297-71

14,50

Analyseur OBD-2 compact
(Elektor juin 2007)



Veuillez utiliser le bon de commande encarté à la fin 

du magazine. Frais de port et d’emballage en sus.

La mise au point d’amplificateurs à tubes 
nous met aux prises avec la rareté des 
tubes dont il ne reste qu’une fraction des 
nombreux types disponibles autrefois. 
Heureusement suffisamment de bons ! 
En fait, la grande pénurie est celle des 
connaissances : Quels sont les avanta-
ges du SRPP ? Qu’en est-il des tubes à 
faible souffle ? Est-il souhaitable ou 
regrettable que la pentode produise des 
harmoniques de rang 3 ?

17 x 23,5 cm • 240 pages • ISBN 978-2-86661-150-7 • 39,50 e

Théorie & pratique des

amplificateurs audio à tubes

Sous réserve de modifi cation de prix et d’erreur d’impression ! 

Elektor / Segment B.V.
c/o Regus Roissy CDG
1, rue de la Haye
BP 12910
95731 Roissy CDG Cedex 

Tél. : (+33) 01.49.19.26.19
Fax : (+33) 01.49.19.22.37
E-mail : ventes@elektor.fr

NOUVEAU ! 5% de remise sur tous les livres et tous les 

Ce livre invite à un voyage sans pas-
seport dans le monde plein d’imprévu 
qui s’ouvre derrière les connecteurs 
d’interface du PC. Avec ce livre dont le 
titre aurait pu être Visual Basic as 
Rapid Application Development Tool
votre ordinateur devient une Machine 
Universelle. Pilotez vous-même, en 
Visual Basic, du matériel existant ou 
des circuits de votre cru !

Visual Basic
for Electronics Engineering Applications

17 x 23,5 cm • 476 pages • ISBN 978-0-905705-68-2 • 39,50 e

Cet ouvrage est un trésor : il réunit 
309 schémas d’électronique analo-
gique, logi que ou numérique, des 
programmes, des liens vers des sites 
internet, des tableaux de caractéris-
tiques de composants et des dessins 
de circuit imprimé. 
Il est le dixième volume de la collec-
tion « 300 circuits » (301... 302... 
303... 304... 305... 306... 307... 308 
circuits) et comporte une table des 
matières alpha bétique et thématique, qui vous permet tra 
de trouver rapidement et facilement parmi les 309 articles 
proposés ceux qui correspondent à vos besoins.

309 circuits

17 x 23,5 cm • 416 pages • ISBN 978-2-86661-154-5 • 32,00 e

Un livre ELEKTOR (en anglais)

CD-ROM

CD Elektor 2006

Ce CD-ROM réunit tous les 
articles d’Elektor, le mensuel 
d’électronique et de micro-infor-
matique appliquées, parus au 
cours de l’année 2006. Il con-
tient non seulement le texte des 
articles ainsi que les schémas, 
mais aussi tous les dessins des 
circuits imprimés, sous forme de fichiers à 
haute résolution. Ceci permet à l’utilisateur 
de modifier à sa guise les dessins existants 
à l’aide d’un programme adéquat.

ISBN 978-90-5381-207-5 • 25,00 e

Ethernet Toolbox

Software Tools & 
Hardware Tips

Nos lecteurs ont accueilli avec 
enthousiasme notre précédent 
CD-ROM « USB Toolbox ». 
L’USB c’est bien, mais seulement 
sur les distances courtes et à 
condition que l’on puisse se passer 
d’isolation galvanique entre les appareils inter-
connectés. L’Ethernet ne présente pas ces 
inconvénients. Il possède lui aussi une fonction 
d’alimentation (Power Over Ethernet). Par ail-
leurs il ouvre la voie vers les autres bus sériels 
comme RS232, RS422, RS485 etc.

ISBN 978-90-5381-214-3 • 27,50 e

USB Toolbox

Projets USB : 
documentation et outils

Vous trouverez sur ce CD-ROM 
une documentation technique 
complète de l’USB avec les 
feuilles de caractéristiques de 
composants USB, tous fabri-
cants confondus. Cette compi-
lation s’adresse au concepteur qui, pour doter 
un circuit à microcontrôleur d’un port USB, 
doit choisir entre ajouter un contrôleur USB 
à un montage existant, ou utiliser d’emblée 
un microcontrôleur avec port USB intégré.

ISBN 978-90-5381-212-9 • 27,50 e



La domotique, c’est l’informatique 
appliquée au logement pour améliorer 
la vie quotidienne. Motoriser et télé-
commander par exemple la porte du 
garage ou les volets, réguler le chauf-
fage, programmer l’électroménager, 
simuler une présence, commander 
l’alarme à distance, arroser auto-
matiquement, exploiter un réseau multi-
média, etc.

14 x 21 cm • 186 pages • ISBN 978-2-86661-152-1 • 29,00 e

Domotique

sécurité - confort - économies

Pour vous faire une idée de ce que 
vaut votre chaîne haute-fidélité, c’est 
au concert qu’il faut aller. Concert 
acoustique de préférence, sans sono, 
peu importe le genre de musique, 
pourvu que ce soient des musiciens. 
Fermez les yeux, écoutez-les bien, 
rentrez chez vous et comparez. 
Puis lisez ce livre.

17 x 23,5 cm • 252 pages • ISBN 978-2-86661-151-4 • 49,50 e

Bien entendu

itinéraire d’un audiophile

Ce livre s’adresse aux amateurs 
de haute-fidélité musicale les plus 
exigeants, ceux qui ne font confiance 
qu’à leurs propres oreilles et n’hésitent 
pas, pour obtenir satisfaction, à mettre 
eux-même la main à la pâte. 
La théorie est limitée au strict mini-
mum, c’est la pratique qui prime ici.

17 x 23,5 cm • 218 pages • ISBN 978-2-86661-149-1 • 29,00 e

Excellence AUDIO

Circuits analogiques 
& numériques à semi -
conducteurs & à tubes

Pour la Suisse

Sono Light Import 

Champs-Montants 16b 

CH-2074 Marin-Epagnier 

Tél. : 032.710.16.60 

Fax : 032.710.16.63  

E-mail : admin@sonolight.ch

ÉTRANGER : 
PAR CARTE VISA 
OU MANDAT 
UNIQUEMENT

Les 10 livres préférés
des lecteurs d’Elektor :

Construire des récepteurs
de radio numérique 

 sur ondes courtes
ISBN 978-2-86661-157-6 34,50 g

309 circuits
ISBN 978-2-86661-154-5 32,00 g

 Programmation 
 de microcontrôleurs

ISBN 978-2-86661-146-0 26,80 g

Domotique 
 ISBN 978-2-86661-152-1 29,00 g

Visual Basic
 for Electronics Engineering Applications

ISBN 978-0-905705-68-2 39,50 g

308 circuits
 ISBN 978-2-86661-138-5 29,90 g

 Théorie et pratique des
 amplificateurs audio à tubes
 ISBN 978-2-86661-150-7 39,50 g

Excellence audio
ISBN 978-2-86661-149-1 29,00 g

 Bien entendu
 ISBN 978-2-86661-151-4 49,50 g

Alarmes sans fil
ISBN 978-2-86661-143-9 21,00 g

Les 5 CD-ROM préférés
des lecteurs d’Elektor : 

 Ethernet Toolbox
ISBN 978-90-5381-214-3 27,50 g

 CD Elektor 2006
ISBN 978-90-5381-207-5 25,00 g

 USB Toolbox
 ISBN 978-90-5381-212-9 27,50 g

 Domotique
 ISBN 978-90-5381-195-5 19,90 g

ECD 3
ISBN 978-90-5381-159-7 22,50 g

2

3
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6

7

8

9
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4

5

1
 CD-ROM commandés en ligne sur www.elektor.fr

1

Nouveau

Nouveau

MAI 2007



De par l’approche adoptée « Projet par Projet » lors de la construction, le visiteur de cette nouvelle mouture du site trouvera sur la 
même page, tout ce qui a trait à un projet donné : téléchargement de l’article au format .pdf, du logiciel, commande (platine et compo-
sants), mais aussi informations additionnelles et mises à jour.

Magazine : fait apparaître le sommaire du nu-
méro le plus récent. Un clic sur le titre concerné 
permet de lire le début de l’article concerné.

Collection : Permet de remonter le temps grâce 
aux archives. Pour le moment, tous les articles de-
puis l’année 2000 sont téléchargeables, un moteur 
de recherche permettant de travailler par année 
et/ou par mot-clé.

Quoi de neuf sinon sur 
www.elektor.fr :

• Un Forum lecteur 
• Petites Annonces Gratuites
• Nouvelles vous concernant
• Courriel Hebdomadaire Gratuit
• FAQ
• e-CHOPPE, pour tous vos achats

Le site Elektor - du sang neuf !

Des raisons rédactionnelles impératives peuvent se traduire par un non-respect à la lettre de cette avant-première du prochain numéro.
Attention le numéro de septembre 2007 devrait être en kiosque à partir du 22 août 2007.

Avec chaque magazine :

PLATINE DE COMMANDE DE LED
Dotée de tous les composants !
Essayez-vous aux LED blanches !

Banc d’essai : modules ampli audio
Réaliser son (ses) propre(s) amplificateur(s) audio est (et reste) un violon d’Ingres très pratiqué, car énormément 
apprécié, par nombre d’électroniciens audiophiles. Ceux-ci ont la possibilité, outre d’utiliser l’un des projets décrits 
régulièrement dans Elektor, d’opter pour des modules ampli audio de sortie (tout montés ou encore en kits) proposés 
par différents fabricants.
Il ne reste plus qu’à les monter, épaulés par une alimentation, dans un coffret de caractéristiques convenables. Nous 
avons, pour le numéro à venir, rassemblé un certain nombre de modules ampli de puissance et leur avons fait subir des 
tests sévères dans nos laboratoires. Dans le numéro de septembre nous vous proposerons une description exhaustive 
des modules testés et des résultats de mesure.

Traceur GPS
Si, il y a à peine deux lustres, connaître sa position avec précision était réservé aux militaires (systèmes à cent-

rale inertielle), il n’y a rien de plus commun aujourd’hui que de savoir, grâce au GPS (Global Positioning System), 
presque au mètre près, où l’on se trouve exactement. Il est également envisageable cependant d’utiliser un 

récepteur GPS non pas pour connaître sa propre position mais celle d’un objet (un véhicule par exemple). C’est à 
cet effet que nous avons développé, dans le laboratoire d’Elektor, ce Traceur GPS (bien mieux qu’un simple posi-
tionneur GPS). Il s’agit d’un montage très compact constitué d’un modem GSM intelligent et d’un récepteur GPS 

à antenne active. En cas d’envoi d’un message SMS vers le modem GSM, le récepteur répond en envoyant ses 
coordonnées. Il est possible ainsi de toujours savoir où se trouve l’objet doté de ce Traceur GPS.

INFO & MARCHÉ AVANT PREMIÈRE

148 elektor  -  7-8/2007
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Réservation d’espaces publicitaires

Réservez dès aujourd’hui votre espace publicitaire dans le 
magazine Elektor du mois de octobre 2007 !
Date limite de réservation : le 28 août 2007

Pour toute information concernant la publicité 
aussi bien dans notre magazine que sur notre site internet 

www.elektor.fr contactez :

SL Régie – Sophie Lallonder
39, Rue Lamarck, 75018 Paris

 Tel : 01 53 41 07 55
E-mail : sophie.lallonder@wanadoo.fr

RUBRIQUE PUBLI-RÉGION
Liste d’annonceurs classés par pays, puis par région (fabricants, distributeurs, revendeurs, librairies...).

FRANCHE COMTÉ (39)

32, rue de l’Egalité - 39360 VIRY
Tél: 03 84 41 14 93 - Fax: 03 84 41 15 24 

E-mail: imprelec@wanadoo.fr

Réalise vos CIRCUITS IMPRIMES de 
qualité professionnelle SF ou DF, étamés 

à chaud et percés sur V.E. 8/10° ou 16/10°, 
Œillets, trous métallisés, sérigraphie, 
vernis d’épargne. Face aluminium et 
polyester multicouleurs pour façade. 

De la pièce unique à la série, vente aux 
entreprises et particuliers. Tarifs contre 
une enveloppe timbrée, par Tél. ou mail.

BAS-RHIN (67) RHÔNE (69)
RECRUTEMENT

IPO Technologie
présent depuis 1991 sur le marché de l'informatique 
industrielle, s'affi rme en France comme le principal 

constructeur de PC et d'Ecrans industriels.
Pour accompagner de son développement 

(+ 25% croissance en 2006),
IPO Technologie recherche : 

un ELECTRONICIEN H/F.
Intégré à notre bureau d'Etude, vous aurez en charge la 

conception  de cartes électroniques.
Vous maîtrisez la programmation de microcontrôleurs et 

vous possédez un bon niveau en électronique analogique.
De formation minimum BTS ou plus. 

Anglais technique - utilisation d'une CAO Electronique 
(Schémas et circuits imprimés). 

Merci d'adresser votre candidature à :
IPO TECHNOLOGIE Service recrutement - 

84 Avenue des Bruyères - 69150 DECINES CHARPIEU 
ou par email à jobs@ipo-sa.com

www.ipo-sa.com

LKC ELECTRONIQUE
Logiciels-Kits-

Tous Composants, 
Matériel informatique, 
alarme, sonorisation, 

Pièces TV, Hi-Fi, Vidéo, 
Electroménager

17, Rue du Renouveau 
- 78700 Confl ans

Tel : 01.39.72.40.09
Fax : 01.39.72.43.95

lkc.electronique@tiscali.fr

RECRUTEMENT
ELECTRONICIEN

104, rue de Rosny 93100 MONTREUIL France
+33(0)1.48.57.58.33 Fax : +33(0)1.42.87.00.88 

info@optel-thevon.fr www.optel-thevon.fr

 PME OPTRONIQUE RECRUTE
Électronicien polyvalent pour concevoir

Fabriquer et innover. Connaissances
Organisation du travail, traitement du signal

Analogique, numérique, séquentiel,
programmation. Autonome, vous êtes capable

de comprendre, réparer et appréhender
les systèmes électroniques, vous investir

et former. L’allemand et l’anglais sont
des plus ainsi que des connaissances

mécaniques Automotive

Pour tous renseignements sur cette rubrique, veuillez contacter SL Régie - Sophie Lallonder • 39, Rue Lamarck, 75018 Paris • Tél: 01 53 41 07 55 • E-mail: sophie.lallonder@wanadoo.fr

ILE DE FRANCE

BOBINELEC
TRANSFORMATEURS
Mono ou tri, pour circuit 

imprimé ou bornier ; 
TORIQUES, SELFS, 

TRANSFO POUR AMPLI, 
AUTO TRANSFO VARIA-

BLES, TOUS BOBINAGES.
ALIMENTATION 
à DECOUPAGE

Tel : 0388679422 • Fax : 0388673237
e-mail : info@bobinelec.fr 

www.bobinelec.fr
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