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Ce document vous aide a découvrir le produit, étape par étape, du déballage a la premiére mise
en service.

1 Le matériel

1.1 Contenu de I’ensemble livré

1.1.1 référence SHAP :

- 2 robots haptique didactisés,

- 2 cartes électroniques de commande et dacquisition des signaux programmables
ArduinoMega(compatible Matlab, LabView et Flowcode),

- 1 carte d’acquisition USB-204 a plugger sur carte de commande et d’acquisition (500 Ke/s),

- 2 blocs d’alimentations continues 30 volts / 1 ampere,

- 5 cordons USB A vers B,

- 2 cordons d’alimentation jacks femelles a chaque extrémité,

- 2 cébles 15 points haute densité et prise DIN méle 12points,

- 2 cébles 15 points male/femelle,

- 2 connecteurs males shunt,

- Un DVD pédagogique contenant le dossier technique, les activités pédagogiques, les
logiciels.

1.1.2 Référence CPGE :

- 2robots haptique dont 1 didactisé CPGE pour étre mis sur le banc d’instrumentalisation,
- 1 carte électronigue de commande et d’acquisition des signaux programmables
ArduinoMega(compatible Matlab, LabView et Flowcode),
- 2 blocs d’alimentations continues 30 volts / 1 ampere,
- 3 cordons USB A vers B,
- 1 cordon d’alimentation jacks femelles a chaque extrémité,
- 1 céable 15 points haute densité et prise DIN méale 12points,
- 1 cable 15 points male/femelle,
- 1 connecteur méles shunt,
- 1 Banc d’instrumentalisation composé de :
o 1 Support pour robot CPGE avec sa visserie,
1 Capteur de force,
1 Pied a coulisse,
1 Carte interface,
1 PCB d’adaptation des signaux,
1 Lot d’outils : Clé 6 pans, Clé a fourche.

O O O O O

- Un DVD pédagogique contenant le dossier technique, les activités pédagogiques, les
logiciels.

Il est recommandé de faire un contrdle du matériel recu lors du déballage.
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1.2 Descriptions

1.2.1 Robot haptique didactisé :

Le Robot Haptique est un produit pédagogique basé sur une interface Haptique de type robot delta, a
structure paralléle avec 3 chaines cinématiques fermées identiques, reliant la base a I'organe terminal.
Il offre 3 degrés de liberté en translation. Chaque chaine cinématique compose d’un moteur courant
continu et un codeur incrémental : le systéeme est a la fois capteur et actionneur d’ou son nom
commercial de Robot Haptique.

Une boule amovible se monte sur la base du robot. Elle permet de manipuler le robot et d'avoir a
disposition 4 boutons poussoir. Pour insérer la boule glisser la dans la base jusqu'a entendre un clic,
pour retirer la boule serrer la pince située a gauche du plateau de base et retirer la boule.

Modifications électrique :

Le robot a été modifié de facon a pouvoir récupérer les informations :
v" Des codeurs : 6 signaux TOR,
v" Des détecteurs de butée : 3 signaux TOR,
v/ Communication série entre la manette et la carte processeur du robot : 1 signal série
TOR,
Ces signaux sont accessibles depuis la sub-D 15 points femelle située a 'arriére du robot.

La commande des trois moteurs a également été ouverte électriquement pour donner la possibilité de
commander chacun des moteurs du robot depuis la carte électronique programmable par la prise DIN
ronde 12 points femelle située également a I'arriére du robot.

Ces modifications sont visibles sur l'arriere du robot.

Vue arriéere :
Prise alimentation
Port USB 30volts DC
Moteurs :
Signaux Q Prise DIN 12pts femelle

Sub-D 15pts femelle
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Le robot peut toujours étre utilisé dans ses fonctions d'origine. Il suffit pour cela de cabler le
connecteur Shunt sur la prise circulaire. Si ce dernier n'est pas monté, les moteurs ne sont pas

commandés.

Numérotation des moteurs.

Par convention on adoptera la numérotation des moteurs suivante : lorsque le systéme est vue de
face le moteur 1 se trouvent en haut, le moteur deux en bas a droite et le moteur 3 en bas a gauche.

Affectations des signaux de sortie du robot : Sub-D 15 points femelle

Désignation Nom du signal Type de signal Sub-D 15pts femelle
Phototransistor A du codeur moteur 1 Y1A TOR*0-4V DC 4
Phototransistor B du codeur moteur 1 Y1B TORO0-4VDC 12
Détecteur de butée bras 1 P4 TORO0-3,1VDC 1
Phototransistor A du codeur moteur 2 Y5A TORO0-4VDC 7
Phototransistor A du codeur moteur 2 Y5B TORO0-4VDC 15
Détecteur de butée bras 2 P5 TORO0-3,1VDC 10
Phototransistor A du codeur moteur 3 Y3A TORO0-4VDC 13
Phototransistor A du codeur moteur 3 Y3B TORO0-4VDC 6
Détecteur de butée bras 2 P1 TORO0-3,1VDC 9
Manette MANP?2 Liaison série TTL 3

0 volt GND / 2,5,8,11, 14

*: Tout ou rien.

Affectations des commandes des moteurs du robot : Connecteur DIN 12 points femelle

Désignation Noms du DIN 12pts femelle
sighal
Commande — moteur 1 MT1- B
P6le — moteur 1 MR1- A
Commande + moteur 1 MT1+ L
Pole + moteur 1 MR1+ C
Commande — moteur 2 MT2- H
P6le — moteur 2 MR2- M
Commande + moteur 2 MT2+ J
Pole + moteur 2 MR2+ K
Commande — moteur 3 MT3- E
Pble — moteur 3 MR3- D
Commande + moteur 3 MT3+ F
Pble + moteur 3 MR3+ G
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1.2.2 Carte électronique programmable

Entrée alimentation
30V DC Arduino Carte acquisition
l MEGA USB-204

30V DC robot \
Prise USB™
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BP1 BP2 POT ANA Entrés sorties
disponibles Arduino
USB* : Cette prise USB sert uniquement & alimenter le robot en 5 volts. Il n’y a pas de communication
entre le robot et la carte.

ACQUISITION ET COMMANDE ROBOT HAPTIQUE

Affectation subD 15 points HD femelle :

Désignation Noms du signal | DIN 12pts femelle
Commande — moteur 1 MT1- 1
P6le + moteur 1 MR1+ 2
P6le — moteur 2 MR2- 3
0 volt GND 4
P6le — moteur 3 MR3- 5
P6le — moteur 1 MR1- 6
0 volt GND 7
Commande + moteur 2 MT2+ 8
0 volt GND 9
Commande + moteur 3 MT3+ 10
Commande + moteur 1 MT1+ 11
Commande — moteur 2 MT2- 12
P6le + moteur 2 MR2+ 13
Commande — moteur 3 MT3- 14
P6le + moteur 3 MR3+ 15
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Affectation sub-D 15 points méle la connexion entre le robot et la carte est droite. L’affectation est
identique a celle située a I'arriére du robot.

Affectation prise USB

Désignation Noms du signal Prise USB
+ Alimentation 5volts +5v 1
Non connecté / 2
Non connecté / 3
Masse alimentation GND 4

Affectation prise alimentation 30V DC

Désignation Noms du signal Prise ALIM
+ Alimentation 30 volts +30v 1 (point milieu)
Masse alimentation GND 2

L’alimentation du robot est protégée par un fusible 1A temporisé présent sur la carte.
L'alimentation de la carte se fait par bloc secteur 30 VDC relié sur la prise "30VDC" située en haut a

gauche sur la carte.

Attention :
Ne jamais alimenter la carte "Arduino MEGA" avec le bloc secteur 30VDC.

Page 5 sur 32



\3‘{ ) \
- : : -~
systeme Etude Technique ROPOT-Haptique Mise en service &<l )
Carte Arduino MEGA :
La carte didactisée est munie d'une carte microcontréleur "Arduino MEGA".
Affectation des E/S Robot Haptique — Arduino MEGA
Sorties PWM :
puC ARDUINO Noms du Désignation Commentaires
ATMega2560 signal
PE4 4 PWM-2 Option utilisation sortie PWM Disponible sur Connecteur de droite
PE5S 5 PWM-3 Option utilisation sortie PWM Disponible sur Connecteur de droite
PH3 6 INIM1 Commande IN1 pour moteur 1 Commande sens du moteur 1
PH4 7 IN1IM2 Commande IN1 pour moteur 2 Commande sens du moteur 2
PH5 8 INIM3 Commande IN1 pour moteur 3 Commande sens du moteur 3
PH6 9 IN2M1 Commande IN2 pour moteur 1 Commande vitesse moteur 1
PB4 10 IN2M2 Commande IN2 pour moteur 2 Commande vitesse moteur 2
PB5 11 IN2M3 Commande IN2 pour moteur 3 Commande vitesse moteur 3
Communication :
pc ARDUINO Noms du Désignation
ATMega2560 signal
PHO(RXD2) 12 RXD Liaison série Externe
PH1(TXD2) 13 TXD
PJ1(RXD3) 15 MAN Mesure du signal liaison série dialogue
Manette-carte processeur
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Brochage des entrées-sorties Digitales :

uC ARDUINO | Nomsdu | Entrée Désignation Commentaires
ATMega2560 signal Sortie
PH6'PAO 18, 22 Y1A Entrée Phototransistor A du TOR0-4V DC
codeur moteur 1 compatible TTL
PAl 23 Y1B Entrée Phototransistor B du TOR0-4V DC
codeur moteur 1 compatible TTL
PBO, PA2 19,24 Y5A Entrée Phototransistor A du TOR0-4V DC
codeur moteur 2 compatible TTL
PA3 25 Y5B Entrée Phototransistor B du TOR0-4V DC
codeur moteur 2 compatible TTL
PB1, PA4 20, 26 Y3A Entrée Phototransistor A du TOR0-4V DC
codeur moteur 3 compatible TTL
PA5 27 Y3B Entrée Phototransistor B du TORO0-4V DC
codeur moteur 3 compatible TTL
PAG6 28 SENS1 Entrée Sens bras du moteur 1 TORO0-5VDC
PA7 29 SENS2 Entrée Sens bras du moteur 2 TORO0-5VDC
PC7 30 SENS3 Entrée Sens bras du moteur 3 TORO0-5VDC
PC6 31 ENM1 Sortie "Enable" du driver 0=0FF/1=0ON
moteur 1
PC5 32 ENM2 Sortie "Enable" du driver 0=0FF/1=0ON
moteur 2
PC4 33 ENM3 Sortie "Enable" du driver 0=0FF/1=0ON
moteur 3
PEO, PC3 2,34 CAPM1 Entrée Phototransistor TOR0-5VDC
d'indexation moteur 1
PE1, PC2 3 CAPM2 Entrée Phototransistor TOR0-5VDC
d'indexation moteur 2
PB2, PC1 21 CAPM3 Entrée Phototransistor TORO0-5VDC
d'indexation moteur 3
PCO 37 FSM1 Entrée "Fault Status" driver 0 si défaut Driver
moteur 1
PD7 38 FSM2 Entrée "Fault Status" driver 0 si défaut Driver
moteur 2
PG2 39 FSM3 Entrée "Fault Status" driver 0 si défaut Driver
moteur 3
PG1 40 RCMOT Sortie Sélection de la 0 =PC/1 = Arduino
commande Moteur
PGO 41 BP1 Entrée Bouton poussoir BP1 0 si appuie sur BP
PL7 42 BP2 Entrée Bouton poussoir BP2 0 si appuie sur BP
PL6 43 CMm1 E Communication avec /
module d’acquisition
PL5 44 CM2 E Communication avec /
module d’acquisition
PL4 45 CM3 E Communication avec /
module d’acquisition
PL3 46 D-46 E/S Option E/S digital Connecteur droite
PL2 47 D-47 E/S Option E/S digital Connecteur droite
PL1 48 D-48 E/S Option E/S digital Connecteur droite
PLO 49 D-49 E/S Option E/S digital Connecteur droite
PB3 50 D-50 E/S Option E/S digital Connecteur droite
PB2 51 D-51 E/S Option E/S digital Connecteur droite
PB1 52 D-52 E/S Option E/S digital Connecteur droite
PBO 53 D-53 E/S Option E/S digital Connecteur droite
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Brochage des entrées-sorties Analogique :

Arduino | Sérigraphie Noms du Désignation Commentaires
sur signal
ARDUINO
ADCO A0 UALIM Tension image de la tension générale | Indique la valeur de la tension
générale (VM) divisée par 10,1
ADC1™ Al IALIM Tension image du courant général Courant général (A)=U/2
ADC2 A2 IMOT1ARD | Tension image du courant moteur 1 Courant moteur 1 (A) = (U-2.5)/2
ADC3 A3 VITMOT1 | Tension image de la vitesse moteur 1 | Vitesse moteur 1 (tr/s) = U x 10
ADC4 A4 IMOT2ARD | Tension image du courant moteur 2 Courant moteur 2 (A) = (U-2.5)/2
ADC5 A5 VITMOT2 | Tension image de la vitesse moteur 2 | Vitesse moteur 2 (tr/s) = U x 10
ADC6 Ab IMOT3ARD | Tension image du courant moteur 3 Courant moteur 3 (A) = (U-2.5)/2
ADC7 A7 VITMOT3 | Tension image de la vitesse moteur 3 | Vitesse moteur 3 (tr/s) = U x 10
ADCS8 A8 UMOT1ARD | Tension image de la tension du Tension moteur 1 = (U - 2,5) x
moteur 1 20
ADC9 A9 UMOT2ARD | Tension image de la tension du Tension moteur 2 = (U - 2,5) x
moteur 1 20
ADC10 Al10 UMOT3ARD | Tension image de la tension du Tension moteur 3= (U -2,5) x
moteur 1 20
ADC11 All POTANA Tension variable 0-5 volts Tension 0-5volts
ADC12 Al2 Al2 Option utilisation entrée ANA Connecteur femelle
ADC13 Al3 Al3 Option utilisation entrée ANA Connecteur femelle
ADC14 Al4 Al4 Option utilisation entrée ANA Connecteur femelle
ADC15 Al5 Al5 Option utilisation entrée ANA Connecteur femelle

** :Sur la version 1.0 du cuivre : IALIM =U - 2,5.
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Carte d’acquisition et mesure
La carte USB-204 associé au logiciel d’exploitation fourni est une carte dédiée a I'acquisition, la

visualisation et le stockage des signaux mesurés.

Les caractéristigues :
8 entrées analogiques (12 bits),

Fréquence d’échantillonnage : 500 Ke / s,

8 E/ S numériques,
Un compteur 32 bits.

Brochage des entrées analogiques:

Désignation Noms du Entrée analogique Commentaires
signal

Tension général d’alimentation UALIM CHO Indique la valeur de la tension
générale (VM) divisée par 10

Courant général d’alimentation IALIM CH1™ Courant général (A)=U/?2

Tension moteur 1 UMOT1 CH2™ Tension Moteurl = U x 10

Courant moteur 1 IMOT1 CH3™ Courant moteur 1 (A)=U/2

Vitesse moteur 1 VITMOT1 CH4 Vitesse moteur 1 (tr/s) = U*10

Capteur Y1 sur roue codeuse moteur 1 Y1A CH5 TOR0-4V DC

Capteur Y1 sur roue codeuse moteur 1 Y1B CH6 TOR0-4V DC

Sens de rotation moteur 1 SENS1 CH7 TOR0-5V DC

Brochage des entrées-sorties numérigues :
Le brochage est ici utilisé pour la communication avec la carte "Arduino Méga"

Noms du signal E/S USB204 Arduino Méga
CM1 D100 DI043
CM2 DIO1 DI1044
CM3 D102 DI1045

Fonctions complémentaires :

- Deux boutons poussoirs bistables (BP1 et BP2) sont disponibles sur la carte didactique. lls sont
respectivement reliés & DIO 41 et DIO 42. En position enfoncée, le bouton réalise un contact a la
masse (via une résistance de tirage de 1 Kohms).

- Un potentiométre variant entre 0 et 5 VDC est relié a Al11.

- Les entrées et sorties libres de la carte Arduino ainsi que les alimentations sont disponibles sur
deux barrettes femelles situées sur I'extrémité droite de la carte J5 et J16. Le brochage de J5 est
prévu pour la mise en place d’'un module Bluetooth.

**: Sur la version 1.0 du cuivre :

- Le signal UMot1 est inversé,

- Le signal IAlim =U - 2,5,

- IMOT1 = U/4.
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2 Connexion du matériel

2.1 Robot seul

Le robot seul peut fonctionner avec les différents logiciels proposés par le fabricant (exemple : Falcon
Tutorial) ou issus du monde libre (exemple : CHAI3D).

Se munir du robot avec le matériel suivant :
v' L’alimentation 30 volts DC,
v" Un cable USB A vers B,
v" Une prise shunt.

Pour pouvoir piloter les moteurs du robot, la prise méale shunt doit étre connectée derriére celui-ci.

Connecteur shunt

Bloc secteur 30volts DC

Connecter le cable
USB a ’ordinateur
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2.2 Robot avec carte d’acquisition et de commande

Se munir du robot avec le matériel suivant :

- 1 alimentation 30volts DC,

- 3 cables USB A vers B,

- 1 cordon d’alimentation,

- 1 céable 15 points Haute densité male avec prise DIN male 12points,
- 1 céble SubD 15 points méale/femelle.

Bloc secteur 30volts DC

Connecter les cables
USB au PC

Cordon d’alimentation

Cable USB A vers B

Céble SubD 15pts
HD / DIN 15pts

Céble SubD 15pts M/F
) ST

ACQUISITION ET COMMANDE ROBOT HAPTIQUE

Connecter comme suit :
- Le cable sub-D 15 pts méale-femelle permet la liaison des signaux entre la carte et le robot.
- Le cable 15 pts HD-DIN vers prise cylindrique 12 points permet la connexion des moteurs.
- Le cordon jack-jack d’alimentation entre le robot et la carte. Le bloc d’alimentation 30V sur le
haut de la carte.
- Le cable USB A vers B sur la prise USB du robot et la prise USB de la carte.

Ne jamais alimenter la carte "Arduino MEGA" directement avec le bloc secteur 30VDC.

N.B : Le robot peut aussi étre commandé par un logiciel tout en réalisant des acquisitions avec la
carte Arduino et/ou la carte d’acquisition. Pour cela il faut veiller aux points suivants :

- Les entrées signaux reliées a la carte Arduino doivent bien étre configurées en entrée pour ne pas
perturber le fonctionnement (cf. Brochage des entrées-sorties Digitales )

- Le relais RCMOT ne doit pas étre commandé pour que les moteurs soient commandés par la
commande interne au robot,

- La liaison USB doit se faire entre le robot et le PC et non entre la carte Arduino et le PC.
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3 Logiciels
3.1 Installation du driver du Robot et du logiciel de test

Pour installer le driver, il ne faut pas connecter le robot au PC.
Sur le CD-Rom exécuter le programme "setup.Falcon.v4.0.28.0_100707.exe" et suivre les instructions
d’installation.

End User License Agreement -
IMPORTANT - READ BEFORE INSTALLING THE PROGRAM OR 3
ACCOMPANYING DOCUMENTATION

This End-User License Agreement ("EULA") is a legal agreement between
the individual downloading or installing the Licensed Product ("You” or

“Your") and Novint Technologies, Inc. ("Novint™) regarding Your rights to the
Licensed Product, and is effective as of the date accepted by You, or the
date You install or use the Licensed Product or any portion thereof,
whichever first occurs. The “Licensed Product” includes computer

. EESEEEEEEES—S—————
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Device Driver Installation Wizard

Welcome to the Device Driver
Installation Wizard!

This wizard helps you install the software drivers that some
computers devices need in order to work.

27] Sécurité de Windows

Voulez-vous installer ce logiciel de périphérique ?

Nom : CDM Driver Package
g Editeur: Novint Technologies, Inc

ujours faire confiance aux logiciels provenant de pas installer
Novint Technologies, Inc. »

# Vous ne devez installer que les pilotes des éditeurs que vous approuvez. Comment déterminer si un logiciel de

To continue, click Next

Précédent (

[« -

e peut étre installé sans risques

Device Driver Installation Wizard

The drivers are now installing... \\

= -

Please wait while the drivers install. This may take some time to complete.

&%, Falcon Setup

Installation Successful

The Falcon 4.0.28.0_100707 installation is complete.

Thank you for choosing Falcon!

Please click Finish to exit this installer.

En plus du driver, un logiciel de test a été installé.

-
Device Driver Installation Wizard

Completing the Device Driver
Installation Wizard

The drivers were successfully installed on this computer.

You can now connect your device to this computer. If your device
came with instructions, please read them first.

Driver Name Status

N/ FTDI CDM Driver Packa... Readyto use
N/ FTDI CDM Driver Packa... Readyto use

Lors de l'installation du logiciel, il n’'y a pas de raccourci ou de lien créé vers le programme de test.

Nous vous conseillons de le constituer.

Pour accéder a I'exe du programme de test, ouvrir le dossier :
Program File(x86)/Novint/Falcon/TestUtilities/FalconTest/FalconTest.exe

Générer un raccourci de « FalconTest.exe »
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Utilisation du programme de test :

Ce programme a pour but de tester :

AV N NN

Le fonctionnement des 3 moteurs,
L’appui des 4 boutons poussoirs de la manette,
L’allumage des 3 voyants se trouvant derriere le logo SET,
La détection des butées des bras,
Le retour des 3 codeurs.

Le programme indique également le nombre d’erreurs qu’il pourrait y avoir sur :

La commande,

ANANENEN

La communication entre le PC et le robot,
L’acquisition des codeurs moteurs,

Le fonctionnement des moteurs.

Réaliser le cablage du chapitre 2.1 robot seul et alimenter le robot.
Lancer le programme FalconTest

Départ du test

File

Help

Test des voyants
en face avant robot

Test BP manette

Test des butées
des bras

Novint Falcon:

SN: 15000407

USE Communication: Front LEDs:
v Error Code
:I @
Error Code
ose o
Com Thread Loop Count
Update Erors - Position Sensors: -
Encoder 1
Encoder Errors
Encoder 2
Command Errors 771
Motor Errors Encoder 3
A

|
Buttons: Homing:
Home
Motor 1
Motor 2
Motor 3
@
Motors: -
Motor 1 Motor 2 Motor 3 All
2000 — 2000 — 2000 — 2000 -
1000 — 1000 = 1000 — 1000 =
0= = 0= 0- 0—
1000 = 1000 = 1000 = 1000 =
-2000 = 2000 — 2000 — 2000 —
[ &llow Negative Values ﬂ

Codeurs moteurs

Commande des moteurs
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3.2 Installation des logiciels du constructeur

3.2.1 Exemple d’application : Falcon Tutorial

Le logiciel Falcon Tutorial permet de découvrir la réalité virtuelle. Il propose 4 activités :

Simulation de matiére, sous la forme d’une boule qui peut étre de 9 textures différentes,
Le maniement d’'une balle suspendue,

Un jeu de rattrapage de balle,

Un jeu de lance pierre,

ANENENEN

Ces activités permettent de ressentir : le poids, la forme, la texture, la dynamique et la force liés a des
objets évoluant dans l'univers virtuel.

Des vidéos de démonstration sont aussi présentes.
Installation :

Sur le CD-Rom exécuter le programme "setup.FalconTutorial_v1.1.0.0_070909.exe" et suivre les
instructions d'’installation.

License Agreement
Please read the following license agreement carefully.

¢ End User License Agreement
p elcome IMPORTANT - READ BEFORE INSTALLING THE PROGRAM OR @
Welcome to the installer for Novint Falcon Tutorial ACCOMPANYING DOCUMENTATION
1.1.0.0_070909. This End-User License Agreement ("EULA") is a legal agreement between
2 the individual downloading or installing the Licensed Product (“You™ or
Itis strongly recommended that you exit all Windows “Your’) and Novint Technologies, Inc. ("Novint”) regarding Your rights to the
prog before ing with this in Licensed Product, and is effective as of the date accepted by You, or the
date You install or use the Licensed Product or any portion thereof,

Ifyou have any other pr i ; whichever first occurs. The “Licensed Product” includes computer
Cancel, close the programs,

Otherwise, click Nextto continue.

3 i I -
Installation Folder |
Where would you like Novint Falcon Tutorial to be installed?

al will be installed in the same directory that N VeNT/Games

nt Falcon Tutorial to (C:\Program Files (x86)\Novint\Games\Falcon

| C:\Program Files (x86) H‘Cﬁange

_Space required: 112.8 MB
~ Space available on selected drive: 204.00 GB

[ <Back | ff Next>" §[ cancel |
[ —————remesaaleee |
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T e ||
L) Novint Falcon T o Sy

Installing Novint Falcon Tutorial
Please watt...

“Installing Files...
C\Program Files (x86)WovintGames\Falcon Tutorial\FT_Clip1Welcome wmv

:]IIIIIIIIIIIIIIIIIIIIII

The installer now has enough information to install Novint Falcon Tutorial on your
- computer.

The following settings will be used:

Install folder: C:\Program Files (x86)\NovintiGames\Falcon Tutorial

‘Shortcutfolder:  NovintiGames\Novint Falcon Tutorial

Please click Next to proceed with the installation.

Installation Successful

The Novint Falcon Tutorial 1.1.0.0_070909 installation is
complete.

Thank you for choosing Novint Falcon Tutorial!

Please click Finish to exit this installer.

Lors de l'installation du logiciel, il n'y a pas de raccourci ou de lien créé vers le programme Falcon
tutorial. Nous vous conseillons de le constituer.

Pour accéder au programme, ouvrir le dossier :

Program File(x86)/Novint/Games/Falcon Tutorial/ Falcon Tutorial.exe

Nous vous recommandons de créer un raccourci de l'application « Falcon Tutorial.exe »
Utilisation du programme Facon Tutorial :

Réaliser le cablage du chapitre 2.1 robot seul et alimenter le robot.

Lancer le programme Falcon Tutorial

Le programme a été développé pour le marché américain. Le clavier utilisé est de type QWERTY.
Dans l'interface de navigation du logiciel, lorsque vous voulez passer les vidéos de démonstration,
appuyer sur la touche A de votre clavier (et non Q comme indiqué dans le menu).

Choix du mode :

Il existe trois modes de fonctionnement pour le logiciel de démonstration. Pour modifier le mode il faut
modifier le fichier "FT_config.txt". Ce dernier se situe dans "C:\ProgramData\Novint\Games\Falcon
Tutorial" il suffit de modifier le mode indiqué aprés define :

KIOSK_MODE : il s'agit du mode par défaut avec des vidéos d'introduction en anglais et un temps
d'utilisation limité & 11 minutes et 36 secondes.

TUTORIAL_MODE : identique au KIOSK_MODE mais sans limite de temps.

DEMO_MODE : Utilisation directe sans vidéos d'introduction.
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Probléme d'installation Falcon Tutorial :

Lors de l'installation il se peut que lien entre I'application et la dll ne soit pas réalisé (variable
d'environnement).

Ce probleme est lié aux droits et peut arriver en mode administrateur sur n'importe quel systéeme
d'exploitation (XP, Vista, 7, 8 ou 8.1).

Lors de I'exécution de Falcon Tutorial vous aurez alors un message d'erreur indiquant un probléme de
dlil.

Pour résoudre simplement ce probléme copier le fichier hdl.dll situé dans "C:\Program Files
(x86)\Novint\Falcon\HDAL\bin" et coller le dans les répertoires "C:\Windows\System32" et
"C:\Windows\SysWOW64" puis redémarrer votre PC.

Attention il s'agit bien de faire un copier-coller et non un couper-coller, le fichier hdl.dll doit toujours
étre présent dans "C:\Program Files (x86)\Novint\Falcon\HDAL\bin".

Exécutable "master_slave.exe" :
Dans les propriétés de I'exécutable choisir "compatibilité avec Windows8" et "Exécuter en tant
qu’administrateur"

3.2.2 Développement d’applications

Le SDK (Software Development Kit) Novint est une plate-forme C++ sous Windows, il est livré avec de
la documentation et des exemples de code. Ce kit de développement logiciel est utilisé pour créer vos
propres applications et interfaces personnalisées pour le périphérique Novint Falcon.
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Sur le CD-Rom exécuter le programme " HDAL_SDK_2.1.3_setup.exe" et suivre les instructions
d’installation.

. - I ,
¥ HDAL Software Development Kit 213 Setup =5 %) HDAL Software Development Kit213Setwp . |wese
i TR e
License Agreement e i
Welcome Please read the following license agreement carefully.
Welcome to the installer for HDAL Software Development Kit ‘
213
Itis strongly recommended that you exit all Windows programs Noncommercial Software Developer Kit License Agreement S

before continuing with this installation. 3
IMPORTANT-READ CAREFULLY: This Noncommercial Software Developer Kit License

i you have any other programs running, please click Cancel, Agreement ("SDK License") is a legal agreement between you {gither an individual or a single
close the programs, and run this setup again. entity) and Novint Technologies, Inc. {"Novint") regarding your rights to the Novint SDK the

3 5 ) "SDK"). The SDK includes computer software source code and object code, and any
Otherwise. click Next to continue. documentations (including printed materials, online information, and electronic documentation.

Any software provided along with the SDK that is associated with a separate license
agreement is licensed to you under the terms of that separate license agreement. You agree to
| be bound by the terms of this SDK License by installing, copying. downloading, accessing or
— ise using the SDK. f you do not agree to the tems of this SDK License, or if you did not
pply a valid name and email address when accessing the SDK, then Novint is unwilling to
iggnse the SDKto you. In such event, you have no rights to the SDK. g

'not agree to the terms of this license agreement

=Y (o= )

&) HDAL Software Development Kit 2.1.3 Setup g &) HDAL Software Development Kit 2.1.3 Setup

User Information
Enter your user information and click Next to continue.

Installation Folder 3
Where would you like HDAL Software Development Kit 2.1.3to be installed? i

R The software will be installed in the folder listed below. To select a different location, eithertype in a
i new path, or click Change to browse for an existing folder.

Company: Install HDAL Software Development Kit 2.1.3to:
C:\Program Files (86)\novint\HDAL_SDK_2.1.3

-ﬁ

Space required: 2.22 MB
Space available on selected drive: 183.00 GB

= r
%) HDAL Software Development Kit 2.1.3 Setup [ ) HDAL Software Development Kit 2.1.3 Setup

Shortcut Folder
Where would you like the shortcuts to be installed?

Ready to Install
You are now ready to install HDAL Software Development Kit 2.1.32.1.3

The shortcut icons will be created in the folder indicated below. If you dont want to use the default

Tolder. you can ather type  new name, or an existing folder from the fist. The installer now has enough information to install HDAL Software Development Kit 2.1.3 on your

computer.

Shortcut Folder: The following settings will be used:

Novel HOAL SDKZ1:3 = Installfolder:  C:\Program Fies (86\novint\HDAL_SDK_2.1.3
Shortcut folder: Novint HDAL SDK 213

Install shortcuts for cument user only

(© Make shortcuts available to all users
-lﬁ

Please click Next to proceed with the installation.

el ‘

) HDAL Software Development Kit 2.1.3 Setup 5]

Installation Successful
The HDAL Software Development Kit 2.1.3 installation is
complete.

Thank you for choosing HDAL Software Development Kit
213

Please click Finish to exit this installer.
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3.2.2.1 : Intégration de la DLL dans LABVIEW

Afin de pouvoir contrdler le Robot Haptique sous Labview, il est nécessaire de créer une
bibliotheque Labview issue du programme de base de Novint.

Au préalable il faut avoir installé les drivers du robot et le programme SDK (Software Developpement
Kit )

Ouvrir LABVIEW et suivre les étapes suivantes :

Etape 1 : Importer la bibliothéque partagée (.dll) :

Cliquer sur « outils », puis sur « importer » et finalement sur « Bibliothéque partagée (.dll) »,

ﬂ LabVIEW iy
Fichier Bxécution Aide

Messurement & Automation Explorer.
E < Instrumentation »
( Q)
Laﬂ Fenétre MathScript..
Fusionner »

o
e 4 [»)- Ouvir.un fichier.
Nom d'utisateur ¢ )

Convertir un script de construction.
Controle de source »

Afficher | Tout -

HapticSpheroValid Ivproj

Gestionnaire de LLBs.

Variable partagée »

Gestionnaire de systemes distribués ON stage\V1 haptique\ HapticTestB
S | Szt A ON stag oy
Préparer des Vls d'exemple pour 'Outil de recherche d'exemples NL.. Tect (ASCI) Files.vproj

Gestionnaire de connexions & une face-avant distante. HapticTestBer

Outil de publication pour le Web.
Control Design and Simul »
Créateur de messages de rk d'acteur. HapticTe:

NI-DAQmx

HapticTestBersonCsvChainelnversionCommandeProgressive.i

InversionPid.vi
HapticTe:

GO g s Write To Spreadsheet File (DBL).vi
NXT Preferences.

HapticSpheroBERSON.Vi
Rechercher les compléments logiciels de LobVIEW... FalconMinimumai
SignalEcpress v FalconSpringai
VIPackage Manager..
Vision Assistant..

HapticSpheroValidi

Avancé 3

(3 Communauté et support ) Bienvenue dans LabVIEW
Opboks ™ Participer aux forums de discussion "~ Apprendre & utiiser LAbVIEW et
e T (g ou demander un support metre 3 niveau d'anciennes

LabVEEW. tecmique. . enions

) Nouvelles LabVIEW | Démystifions la programmation FPGA !

11/06/2014

(02

Etape 2 : Importer la bibliothégque :

Sélectionner « Créer des Vis pour une bibliotheque partagée », puis cliquer sur suivant,

- —
M importation d'une bibiohaqee parta el |
Spécifiez le mode Créer ou Mettre & jour I%TIII?RHA%NTS
(@ Creer des Vls pour une bibliotheéque partagée
Crée des VIs d'aprés les fichiers d'en-téte et de bibliothéque partagée que vous spécifiez.
() Mettre a jour les VIs d'une bibliothéque partagée
Met & jour les Vs déja importés pour les bibliothéques de projet suivantes
Projet Fichier DLL Date
(|
[l
[l
u
[l
(|
Precedent | [ Suivant | [ Annuler | [ Aide
L
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Etape 3 : Indiguer les emplacements de la bibliothégue et de son fichier d’en

téte :

Le fichier .dll, se situe ici : C:\Program Files (x86)\Novint\Falcon\HDAL\bin\hdl.dll

La dll issue du SDK ne fonctionne pas tres bien selon les versions de Labview utilisées, nous
vous conseillons donc de ne pas prendre la bibliothégue partagée issue du SDK mais celle
utilisée pour les programmes Novint.

Prendre le fichier « header » dans le SDK :
C:\Program Files (x86)\Novint\HDAL_SDK_2.1.3\include\hd\hdl.h

r 1
{3 Importation d'une bibliothéque partagée . . a = - o=
Sélectionnez Ia bibliothéque partagée et le fichier d'en-téte NATIONAL _
caue partag INSTRUMENTS

Fichier de bibliotheque partagée (i)
CA\Program Files (6)\Novint!Falcom\HDAL\binkhdl.dil

[7]Le fichier de bibliothéque partagée ne se trouve pas sur 'ordinateur local

Fichier d'en-téte (h)
C:\Program Files \HDAL SDK_2.1 3\in Rhdlh

Précédent | [ suivant | [ Annuler | [ Aide

Cliquer ensuite sur suivant.

Etape 4 : Spécifier lalocation du dossier «include » :

C:\Program Files (x86)\Novint\HDAL_SDK_2.1.3\include, puis il faut définir le préprocesseur
« WIN32 ».

{3 Importation d'une biblicthéque partagée - P [
Configurez les chemins & inclure et les définitions de préprocesseurs I%TIII?JNI\#EINTS‘

ﬁEL
|CiProgram Files (86)\Novint HDALSDK 21 include -

Définitions de préprocesseurs (utilisez ;' pour séparer les définitions de préprocesseurs)
WINz2|

Precedent | [ Suvent | [ Annuler | [ Aide

Cliquer sur suivant pour valider.
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Etape 5: Sélection des fonctions a convertir

23 fonctions sur 47 ont été générées. En effet, plusieurs fonctions ne peuvent pas étre extraites car
nous avons au préalable choisi la dIl qui ne correspond pas au Header.
Sélectionner « Tout cocher » et cliquer sur suivant.

e o
{3 1mportation d'une biblicthéque partagée =

Slecti tons & ; NATIONAL
Sélectionnez les fonctions 3 convertir INSTRUMENTS'

La bibliothéque partagée contient 47 fonctions. Les déclarations de 23 fonctions sont présentes et reconnues dansle  «
fichier d'en-téte, et ces fonctions peuvent étre encapsulées, Les autres fonctions ne peuvent pas I'étre. Si vous voulez
importer ces fonctions, consultez les messages de mise en garde & cété des fonctions ci-dessous. Vous devrez

corriger les problémes pour pouvoir continuer dans 'assistant.

| HDL_BUILD_VERSION HDL_BUILD_VERSION ~
DL_MAJOR_VERSION — | longlong ™

DL_MINOR_VERSION ) _HDL_BUILD_VERSION@8(long long
dICountDevices versionlnfo);

dIDestroyServoOp ()
diDeviceModel O
dIDeviceWorkspace ()
diGetErmor
dIGetState

»

n

dilnitindexedDevice (
dllnithsmedDevice (
diMakeCurrent 0
diSetToalForce )

diTeolOrientation_SQ 0

diToolPosition O

[7] hdlUninitDevice 0

R bt larticT. Trancinem 0

Tout décocher

Précédent | [ Suvant | [ Annuler | [ Aide

IS )

Etape 6: Nommer la bibliothégue et indiquer son emplacement

n
{3 Importation d'une bibliothéque partagée . == = =S
Configurez les paramétres de la bibliothéque de projet NATIONAL .
9 pa “aue de prol INSTRUMENTS
Nom de la bibliothéque de projet (uib)
hel
Chemin de bibliothéque de projet
C:\Program Files (6)\National Instruments\ sbVIEW 2013\user.ib\hd|
Copierla bibliothéque partagée dans le répertoire de destination
Précédent | [ Suvant | [ Anndler | [ Aide

Cliquer sur suivant
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Etape 7: Sélectionner la gestion d’erreurs

Nous préconisons la gestion d’erreurs simples, afin de pouvoir débugger le programme.

{3 Importation d'une bibliothéque partagée . . s [
Sélectionnez le mode de gestion des erreurs I%TIII?J':JIAELNTS‘

Mode de gestion des erreurs
Gestion d'erreur simple [+]

Exemple de diagramme

error n (no error)

error out

Return Value

- Data Qutput
2
Des words
Data
Vous voulez appeler la fonction générée uniquement sl n'y a pas d'erreurs en entrée.
Précédent | [ Suivant | [ Annuler | [ Aide |

Cliguer sur suivant.

Etape 8:
Vérifier que la convention d’appel des fonctions est bien « stdcall (WINAPI) », puis cliquer sur suivant.

43 Importation d'une bibliothéque partagée - . = = = 5

Configurez les VIs et les commandes INSA'ITFII?JNP:&TS
| Perametres | Nom et sescrption |

(=] function return

[E] versioninfo
7] HDL_MAJOR_VERSION )
| HDL_MINOR_VERSION )
] hdiCountDevices [Tl Exécution réentrante Identique 3 I'appelant  [=]
2 | hdDestroyServoOp 0
2 | hdDeviceModel 0
£ | hdDeviceWorkspace )
&1 hdGetError ) Parametres d'Appeler une fonction d'une DLL
2| hdiGetState 0 Thresd Convention d'appel
j ::Eﬁgz;::oo ® Exécuter dans le thread IU ® stdcall (WINAPY)
2| hdlinitindexedDevice ) © Exécuter dans n'importe quel threa ) C
2| hdlnitNamedDevice (
2| hdiMakeCurrent
2| hdiSetToolForce 0
2| hdistart

Propriétés d'exécution du¥l  Systéme d'exécution privilégié

Déclaration dans le fichier d'en-téte

 helstop HDLAPI _int64 HDLAPIENTRY -
HDL_BUILD_VERSION(HDL_VERSION_INFO_TYPE versionlnfo);

2 | hdiToolButton ()

2 | hdiToolButtons () -

2 | hdiToolOrientation_SQ Nom de Iz fonction

2 | hdiToolPosition () HDL_BUILD_VERSION a

4 | hdlUninitDevice (

2 | hdluGenerateHapticToAppWorkspac
Prototype d'Appeler une fonction d'une DLL

long long *_HDL_BUILD_VERSION@8(long long versionlnfo); =

Précedent | [ Suivant | [ Annuler | [ Aide

N.B : Labview ne peut pas savoir lorsqu’il importe des fonctions si les parameétres passés en argument
dans la fonction sont des paramétres d’entrée, de sortie ou les deux. Par défaut il mettra
systématiquement les deux. Vous pouvez néanmoins indiquer pour chaque fonction si le paramétre
est un paramétre d’entrée (Ex : hdiSetToolForce qui prend en entrée la force a appliquer selon les
axes X, Y et Z) ou un parametre de sortie (Ex : hdIToolPosition qui retourne la position du robot en X,
Y et Z en metre). Pour connaitre les fonctionnalités des fonctions importées reportez-vous a la doc :

« \Program Files (x86)\Novint\HDAL_SDK_2.1.3\doc\HDAL_API.pdf ». Les fonctions principales sont
expliquées peu apres dans le présent document.
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Etape 9 :
La libraire est générée, cliquer sur suivant pour commencer a programmer.

43 Importation d'une bibliothéque partagée . I e )

NATIONAL
INSTRUMENTS'

Résumé de la génération

Bibliothéque partagée et fichier d'en-téte sélectionnés: a
C:A\Program Files (x86)\Novint\Falcon\HDAL\bin\hl.dil
L C:A\Program Files (x86)\Novint\HDAL_SDK_2.1 3\include\hdRhdLh

Les fichiers générés sont installés dans le dossier suivant :
C\Users\Whitebook\Desktop\BERSON stagezet

l Norm de Iz bibliothéque b générée :
hdldt.viib

Mode de gestion des erreurs =
Gestion derreur simple

Nombre de fonctions sélectionnées : 23
HDLAPI _int64 HDLAPIENTRY HDL_BUILD_VERSION(HDL_VERSION_INFO_TYPE versioninfo);
HDLAPI int HDLAPIENTRY HDL_MAJOR_VERSION(HDL_VERSION_INFO_TYPE versioninfo);
HDLAPIint HDLAPIENTRY HDL_MINOR VERSION(HDL_VERSION INFO_TYPE versioninfo);
HDLAPIint HDLAPIENTRY hdlCountDevices(;

| HDLAPI void HDLAPIENTRY hdlDestroyServoOp(

\ HDLOpHandle hServoOp

B
HDLAPI const char* HDLAPIENTRY hdlDeviceModel0;
HDLAPI void HDLAPIENTRY hdlDeviceW (double workspaceD
HDLAPI HDLError HDLAPIENTRY hdIGetError();
HDLAPI unsigned int HDLAPIENTRY hdlGetState():
HDLAPI bool HDLAPIENTRY hdiGetVersion(HDL VERSION REQUEST requestType,
HDL_VERSION_INFO_TYPE" versionlnfo

HDLAPI HDLDﬂ\(EHa;\d\e HDLAPIENTRY hdllnitDevice(HDLDevicelD devicelD);
HDLAPI HDLDeviceHandle HDLAPIENTRY hdllnitindexedDevice(const int index,
const char” configPath

précedent | [ suvant | [ Annuler | [ Aide

Etape 10 :

33 Importation d'unc bibliothéque partagée - . N
Terminer NATIONAL
INSTRUMENTS
uvrirla bibliothéque générée
[T afficher le rapport
[ Précedent | [ Terminer Annuler Aide

Etape 11 : Début de la programmation.

I3 hdidtiviib sur NLLV.Wizard o

Fichier Edition Affichage Projet Exécution Outils Fenétre Aide

féments | Fichiers |

=3
- [l Count Devices.vi

Destroy Servo Opui
Device Modelvi

Device Workspacewi
Get Errorvi
Get State.vi
Get Version.vi
HDL BUILD VERSION.vi
HDL MAJOR VERSION.vi
HDL MINOR VERSION.vi
hdl.dil

). Init Devicewi
- wl Init Indexed Devicewi

). Init Named Devicei
Make Currentvi
Set Tool Forcevi
Startvi
Stopwi
) Tool Button.vi
=l Tool Buttons.vi
=], Tool Orientation SQuvi
. Tool Position.vi
u Generate Haptic To App Workspace Transform.vi
Uninit Device.vi

T ) O ) ) P P D

B O B

Page 23 sur 32



sH1

Systeme Etude Technique

Robot-Haptique Mise en service

La bibliotheque devrait se situer dans la palette d’outils de Labview (clic droit sur le diagramme,
bibliotheques utilisateur, hdl, Vis.

—_ [R— —
| Synchronisat... Graphisme/S... Gén. rapports
E/S de mesures r T
5
E/S d'instruments L4
Vision et Motion 3
Mathématiques L4 i
Traitement du signal + Count Devic... Destroy Serv... Device Mode.. Device Work...
Communication de dennées 4 —
Edlin
Connectivité 3 LERE0)
Conception de contréle et simulation » Get Error.vi Get Statevi  Get Version.wi HDL BUILD V...
SignalExpress 3 [
. , HERSIG VERSior Blvice
3 i - . HDL MAJOR ... HDL MINOR ... Init Devicevi Init Indexed
upplements
. e
erls - 2] Biblicthéques utilisateur i
Bibliothéques utilisateur Init Named ... Make Curren... Set Tool Forc. Start.vi
Sélectionner un V... E i
Arcalabs 3 ha Elbtan Euitans
NXT Robotics Bibliothéques  dhdlcDriver Stop.vi Tool Buttonwvi Tool Buttons... Tool Orienta...
RF Communications | |
ES
Changer les palettes visibles. errors hdl Vs Tool Positio... u Generate H... Uninit Devic...

o T T
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Description des fonctions utilisées :

« Count device » : Renvoie en sortie le nombre d’appareils Novint détectés (type entier).

« Device Model » : Renvoie en sortie le type d’appareil Novint connectés (Falcon, Default...) (type
chaine de caractéres).

« Get Version » : Renvoie la version de I'appareil détecté (de type Réel).

« Init Named Device » : Initialise le robot connecté et détecté en fonction de son nom, comme ceci :

function return

DEFAULT

nnnnnn

(Paramétre 1 de type chaines de caractéres : le nom par défaut de notre robot est « DEFAULT », le
parametre 2 (« config path ») de type chaine de caractére, aucun emplacement n’est spécifié ici.)

« Make Current » : Envoi le courant dans les moteurs, ceux-ci doivent-étre « souples ». Il faut que le
parameétre d’entrée soit issu de la fonction « Init Named Device » (celui-ci indique si le robot a été
détecté ou non).

« Start » : On va pouvoir dés I'appel de cette fonction terminer l'initialisation du robot.

Il est fortement conseillé d’utiliser une séquence déroulée pour assurer linitialisation étape par
étape :

iooooooooooooO,

Make the device current.
All subsequent calls will be
directed towards the

function return current device.

Start the
DEFALLT T t servo thread.
e T

Make Current.vi

,,,,,,,

Doooo0o000D00000000000000

Les fonctions qui suivent doivent étre employées dans une boucle de période minimale 1ms. Sans
cette temporisation, le robot ne pourra pas répondre aux commandes envoyées.

« Set Tool Force » : Génére une force dans les différentes directions (X,Y,Z). Il y a donc trois
parameétres pour les trois moteurs, de type réel.

« Stop » : Arréte I'envoi de courant dans les moteurs. Cette fonction doit précéder la fonction « Uninit
Device » afin de ne pas déconnecter brusquement I'appareil.

« Tool Button » : Indique I'état des boutons ; si 'on appuie sur un des 4 boutons (voir en fonction de
'accessoire connecté) renvoie un booléen a I'état haut, 0 dans le cas contraire.

« Tools Buttons » : Indique dans un tableau d’entiers (a convertir dans un tableau de booléens) I'état
de chaque bouton :

pButton Tableau deboléens

« Tool Position » : Renvoie un cluster contenant les informations de position selon chaque axe
(X,Y,2). Il est a vérifier si I'on peut ou non envoyer la position désirée en entrée.

« Uninit Device » : Etape finale et capitale de I'utilisation du robot : IL EST IMPERATIF D’APPELER
CETTE FONCTION AVANT LA FIN DU PROGRAMME, DANS LE CAS CONTRAIRE LE
PROGRAMME LABVIEW PLANTERA JUSQU'A CE QUE LE ROBOT SOIT REINITIALISE. Il faut la
paramétrer de la méme facon que la fonction « make current ».
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Stop.vi Uninit Device.vi

i

Stop the
servo thread.

Release the
device

000000000000 0000000

Sources : - http://gomezdegabriel.com/wordpress/2014/02/creating-a-library-for-novints-falcon-haptic-
programming-with-labview/
- http://gomezdegabriel.com/wordpress/2014/02/start-programming-a-falcon-haptic-with-
labview/

- http://wenku.baidu.com/view/8a489537ee06eff9aef8078a.html .

3.2.2.2 : Développement de I’environnement 3D avec CHAI3D

CHAI 3D propose un ensemble d’applications, de code source C++ open-source pour le
développement d’environnements 3D. |l peut prendre des interfaces haptiques comme contrdle dont
notre robot haptique.

Nous vous invitons a explorer les divers exemples qui ont été soigneusement congus et documentés.
Les informations détaillées au sujet des différentes classes et méthodes peuvent également étre
trouvées dans les documentations en ligne du site internet : www.chai3d.org/

Pour avoir accés aux projets ouvrir le dossier "chai3d-2.0.0-win32.zip ".

3.3 Installation des drivers et paramétrage de la carte d’acquisition

Utiliser le programme d’installation "mccdaqg.exe" fourni dans le CD-Rom. Le programme qui va
installer les applications suivantes :

Logiciel InstaCal 6.32 : logiciel d’installation, de calibrage, et de test,

TracerDAQ 2.3 : Logiciel d'application virtuel d'instrument avec graphique a barres, Oscilloscope,
Générateur de fonction, et générateur de taux,

Universel 6.32 : Bibliothéques de programmes et composants pour développer les applications
32/64-bit, utilisant des langages de programmation de Windows,

UL for Android™ 1.2.0 : Bibliothéque de programmes et exemples pour développer des applications
pour l'usage avec des dispositifs Android, y compris les tablettes et les smartphones. Peut étre utilisé
avec Windows, Linux, ou Mac pour le développement de projet Android. Communique avec les
dispositifs soutenus de MCC DAQ a partir de la version d'Android 3,1.

ULx for NI LabVIEW™ 2.04 : Bibliotheque des instruments virtuels (force) et des programmes
d'exemple employés avec les instruments nationaux LabVIEW pour développer l'instrumentation,
l'acquisition, et les applications de contr6le. Compatible avec la version 8,5 en 32/64-bit LabVIEW
jusqu'en 2013.

UL for NI LabVIEW 7.11a: Bibliothéque de legs des instruments virtuels (force) et des programmes
d'exemple employés avec les instruments nationaux LabVIEW pour développer l'instrumentation,
l'acquisition, et les applications de controle. Compatible avec la version a 32 bits 6.0-8.2.1 de
LabVIEW.
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DirectX sera également installé.

Installation :

Ne pas connecter la carte d’acquisition sur I'ordinateur

Sur le CD-Rom exécuter le programme " mccdag.exe" et suivre les instructions d’installation.

Va ¥ ™4 MIEASUREMENT
AWK b CONMPUITING.,

Measurement Computing. All Fights reserved.

Select the packages you want to install or modify on your computer.

~ Description
Installation, calibration and
test utility plus programming
libraries for MCC data
acquisition boards.

InstaCal & Universal Library
FV' TraceDAO
43 ULx for NI LabvIEW
48 UL for NI LabVIEW (Legacy)

Requirements:
Windows 8/7/Vista/XP(SP3).
Required dependencies:

E Installing MCC Dagq Software.

T

Welcome to the InstallShield Wizard for
InstacCal and Universal Library for Windows

The i ) Wizard will install InstaCal and Universal

Library for Windows on your computer, To continue, dlick Next.

This program is protected by copyright law and

- []€R Directx 9.0

Install

I View ReadMe Cancel

EASUREMENT
OMPUTING

Destination Folder

SN
<
U
02

Click Next, or dlick Change to install to a different folder.

I"*\. Install InstaCal and Universal Library for Windows to:
J c:\Program Files (x86)\Measurement Computing\DAQ\

InstaliShield

N\
[ <Bak  f next> || [ cancel |

#

InstaCal and Universal Library for Windows

Select the program features you want installed.

ir i treaties.
"A A“ ™ a
/YA AR
MEASUREMENT
COMPUTING
\ VA
T N—

2 MEASUREMENT
VY 62 EBNIPLTING

Click on an icon in the list below to change how a feature is installed.

- Universal Library Examples S:IamrsealDLe‘;a pﬁg

Android Examples Iverzali braxy Exampies

C/C++ examples for Windows

Visual Basic examples for Windows

VB.NET examples for Windows

C# examples for Windows This feature requires 0KB on
your hard drive. It has 5of 5
subfeatures selected. The
subfeatures require 22MB on
your hard drive.

Install to:
c:\Users\Public\Documents\Measurement Computing\DAQ\

InstallShield

[ hep | [ spce ][ <Back ]E‘ Next > jm

N—
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R¢ to Install the Pi “« MEASUREMENT
ety tnTnstalihe Proggram WY 62 EBNPLTING

The wizard is ready to begin installation.

Click Install to begin the installation.

If you want to review or change any of your installation settings, dlick Back. Click Cancel to
exit the wizard.

Installing th a MEASUREMENT
e WY 62 EBNRUTING

The program features you selected are being installed.

[d| Please wait while the InstallShield Wizard installs InstaCal and Universal
Library for Windows. This may take several minutes.

Status:

L ________________________ -

InstaliShield

InstaliShield

>

Voulez-vous installer ce logiciel de périphérique ?

Nom : Measurement Computing
Editeur : Measurement Computing Corporation

Cocher
- (

[¥] Foujours faire confiance aux logiciels provenant de
/M G ing C ion »

installé sans risques ?

‘@‘ Vous ne devez installer que les pilotes des éditeurs que vous approuvez. Comment déterminer si un logiciel de périphérique peut étre

( Installer ) Ne pas installer

InstallShield Wizard Completed

TheIr Wizard has successfully installed InstaCal and
Universal Library for Windows. Click Finish to exit the wizard.

[7] show the readme file

Va N #a
VA AR

MEASUREMENT
COMPUTING

N—”

Welcome to the InstallShield Wizard for
TracerDAQ

The InstaliShield(R) Wizard will install TracerDAQ on your
computer. To continue, dlick Next.

WARNING: This program is protected by copyright law and
international treaties.

Lik it “a MEASUREMENT
oS Aprentics IV 62 COMPLUTING

Please read the following license agreement carefully.

TracerDAQ® End User License Agreement ||

IMPORTANT - READ CAREFULLY

This Measurement Computing Corporation End User License Agreement
accompanies the TracerDAQ software product and related media. printed
materials. and "on-line" or electronic documentation ("Software"). The term
"Software" also shall include any upgrades. modified versions or updates of _

(@ I accept the terms in the license agreement

(7)1 do not accept the terms in the license agreement

nfol i a MEASUREMENT
Sesone pomare WY 52 EENVPLTING

Please enter your information.

InstaliShield

—
<Back z Next > N Cancel
\ VA

N

Instalishield

User Name:
I

Organization:

Install this application for:
@ Anyone who uses this computer (all users)
() Only for me (Christophe)

< Back Next > Cancel
\ /A

N
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The wizard is ready to begin installation.
Click Install to begin the installation.

If you want to review or change any of your installation settings, diick Back. Click Cancel to
exit the wizard.

InstaliShield

<Back ][( Instal |} Cancel

-

R to Install the P « MEASUREMENT
eady to Ins e Program "v“ r

Installing TracerDAQ

"v“ri MEASUREMENT

e COMPUTING
The program features you selected are being installed.

| Please wait while the InstaliShield Wizard installs TracerDAQ. This may take
several minutes.

Status:

InstallShield Wizard Completed

The InstaliShield Wizard has successfully installed TracerDAQ.
Click Finish to exit the wizard.

TRACER

InstaliShield

Lx for NI La

InstaliShield Wizard Completed

The wizard was interrupted before ULx for NI LabVIEW could
be completely installed.

Your system has not been modified. To complete installation at
another time, please run setup again.

Va N #a

DA

Installation de DirectX

L'Assistant Installation de DirectX vous guide au cours de
linstallation des composants d'exécution de DirectX. Veuilez
lire le contrat de licence suivant. Appuyez sur la touche Page
suivante pour consulter le reste du contrat. Vous devez
accepter les temes de ce contrat pour continuer linstallation.

MICROSOFT DIRECTX 9.0C =

CONTRAT DE LICENCE UTILISATEUR FINAL 3
SUPPLEMENTAIRE POUR LOGICIEL MICROSOFT
("CLUF supplémentaire")

IMPORTANT : A LIRE ATTENTIVEMENT - Les

composants de systéme d'exploitation de Microsoft '
Corporation ("Microsoft"), y compris toute documentation +

epte les termes du contrat
Je n'accepte pas les termes du contrat
L
I? Suivant > i \ Annuler |

\ Vi

N—"”

ion
Attendez que le programme diinstallation termine les opérations suivantes.

b o 4
o

» Installation des composants

Recherche des pilotes DirectX modifiés et mise 3 jour si nécessaire.
Ceci peut nécessiter quelques minutes....

Copie des fichiers...

1.0.2902.0/Microsoft.DirectX Direct 3D X xml

Click Finish to exit the wizard.

4V Vb
MEASUREMENT
COMPUTING

Installation de DirectX
Installer les composants d'exécution de DirectX

-
S

Installation du module d'exécution de DirectX :
dinstallation les composants d'exécuti

Ce
DirectX, et les mettra & jour si nécessaire. Veuillez patienter quelques
instants.

Cliquez sur Suivant pour commencer linstallation.

< Précedent [ ffouivant > i\»muler |

Installation terminée

Les composants installés sont préts a étre utilisés.

N
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You must restart your system for the Configuration H
changes to take effect. Click Yes to restart or No
if you plan to restart later.

Redémarrer votre ordinateur et connecter la carte d’acquisition a I'ordinateur.

Votre ordinateur détecte le périphérique :

Paramétrage du logiciel InstaCal :

~

Installation du pilote de périphérique * *
Cliquez ici pour obtenir le statut.

Dans le menu démarrer de I'ordinateur, exécuter le logiciel "Instacal”

r. InstaCal =EE =™ r. InstaCal .i —— =B
File Install Calibrate Test Help File lﬂstall Calibrate Test Help - ) - B
g g “Lfn Lo 5
Plug and Play Board Detection E §| z % A/D | D/A gl%l * rﬁ
™ pcBoar The following plug and play devices have M pCBoardList
been detected... -4 Universal SevietBo
(V] USE-204 (1924170) : x}vaoardto-usa-zm (1924170)
Check those devices you wish to have
added to the configuration file.
Ready [ Nm [ Ready [ iNom| Y
Votre ordinateur détecte la présence de la carte et finit I'installation.
'Lf' TracerDAQ - O X

PROCEDURE TracerDAQ

[Ef strip Chart

fuiid F
Oscﬂloscope

¥ Function Generator
E Rate Generator

1- Lancer TracerDAQ.exe. On obtient I'écran ci-contre

Oscilloscope

Use the Oscilloscope to display values
acquired from analog inputs

2- Sélectionner Oscilloscope puis Run. La fenétre "Oscilloscope™ s'ouvre.

3- Paramétrer l'oscilloscope : cliquer sur Edit
- sélectionner les voies a afficher : DAQ Hardware Settings
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- menu DAQ Channel :
. € U Q Cha . € U" DACQ Hardware Settings ?
sélectionner les voies
(canau_x)_ (_1e la carte Dag channels ww Trigger
d'acquisition
Channel DAQ Device pAQ Channel DAGQ Range/Mode
Lf‘CHAM\ELD Devl USB-204 v A4 ¥ +/-10v v
Lf‘CHAM\ELl Devl USB-204 ¥ Ais ¥ +/-10v v
- paramétrer les voies : menu Channel Settings : _ _
Nommer la voie, choisir sa couleur, son échelle /" Oscilloscope Channel Settings
(Scale) en V/division
Input Channels  Math Channel
Channels Channel Settings
Mumber of channels |2 = Channel Enabled
Name
channel 1
Plot style | Solid w
Color ... I:‘

Scale | To200mVPerDiv

Probe | X1

- régler le déclenchement : menu Trigger Settings :

- Trigger mode : choisir Auto (déclenchement permanent), Normal \/ Tigger Settings

(& chaque passage au seuil spécifié) ou Single (mono-coup)
- Trigger source : choisir la voie de déclenchement Trigger source | CHANNELD
- Trigger slope : choisir le déclenchement sur montée du signal Triggermode | Single

Rising) ou descente (Fallin
( 9) ( 9) Trigger slope Rising

- Trigger level : régler le seuil de déclenchement (en volts)

N s . Trigger level 2.00
- regler la base de temps (TIMEBASE) a I'aide des boutons en haut et a

droite du graticule

4- Lancer/stopper I'acquisition a I'aide des boutons en haut et a gauche du graticule

A noter que certains réglages peuvent étre ajustés directement sur la fenétre d'affichage du graticule, notamment
la base de temps, les échelles verticales, le zéro des voies, le seuil de déclenchement.

Une aide détaillée est accessible par le menu Help = Help Topics = Oscilloscope

4 Utilisation de la carte d’acquisition dans MATLAB

La carte d'acquisition est compatible avec matlab versions R2017 et postérieures.

Il faut tout d'abord installer le "package" Data Acquisition Toolbox Support Package for
Measurement Computing Hardware en langant matlab puis en suivant la procédure Add-Ons Get
Add-Ons. Apres l'installation, fermer matlab, raccorder la carte d'acquisition a un port USB du PC et
relancer matlab.

Pour faire une acquisition de signaux, aprés avoir branché la carte au PC et lancé matlab, vous
pouvez utiliser des applications spécifiques telles que Data Acquisition Tool (a installer) ou
AnalogAcquisitionApp_R19b.m (clic sur le nom du fichier puis clic droit puis clic sur Run).
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5 Utilisation de la carte ARDUINO dans MATLAB/SIMULINK

Pour utiliser la carte arduino dans I'environnement matlab/simulink il faut tout d'abord installer les
"packages" MATLAB Support Package for Arduino Hardware et Simulink Support Package for
Arduino Hardware en lancant matlab puis en suivant la procédure Add-Ons Get Add-Ons.

Au cours de l'installation des packages, matlab installe une version de I''DE arduino et les pilotes
nécessaires. Une procédure de test permet de vérifier que l'installation est correcte.
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