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OBJECTIFS 

Dans le transport routier, ferroviaire, ou maritime, il peut être très intéressant pour un gestionnaire de flotte 

dôobtenir des informations sur les véhicules mobiles que celui-ci gère. Cela peut aller de la localisation 

g®ographique ¨ lô®tat de fonctionnement en passant par des informations diverses comme le niveau 

dôessence, lôenvironnement m®t®orologique, le d®placement ou tout autre donnée que pourrait facilement 

nous fournir un capteur à bord mais qui reste inaccessible à cause de la distance et de la mobilité. 

TrackWave  est une entreprise qui fournit des solutions de tracking maritime (bateaux de pêche, plaisance et 

course) et terrestre . Il s travaille nt  avec SkyWave et il s ont besoin dôune application maritime qui reconna´t 

les standards maritime. SkyWave privilégie surtout le terrestre.  

Pour rendre disponible à un gestionnaire fixe les données se trouvant sur un véhicule mobile, il nous faut un 

appareil qui va nous permettre de communiquer avec ce v®hicule, et de stocker les informations quôil nous 

enverra, pour lui permettre de réaliser des solutions de pistage, de surveillance et de contrôle. 

Plusieurs technologies existent pour la transmission de données à distance : 

¶ Radiotéléphonie traditionnelle en bande latérale unique  

¶ Liaison terrestre numérique  

¶ Liaison satellitaire (Inmarsat, Iridium, Globalstar, Orbcomm, Thurayaé) 

La plus efficace est le satellite parce quôil permet des liens stables et performants en permanence par rapport 

à la radio. 

Voici un tableau comparatif des différents services satellites disponibles sur le marché. 

 

Source : http://www.imedea.uib.es/~miguel/iridium/final14.pdf  

Le protocole Inmarsat IsatM2M est  le service satellite qui a un des meilleurs rapports qualité/prix.  Il permet 

dô®tablir des communications dans les deux sens entre deux machines. Seul Iridium SBD arrive à le 

concurrencer. Deux fabricants commercialisent aujourdôhui des produits utilisant ce service : SkyWave 

Mobile Communications et EMS Technologies. 

SkyWave fabrique non seulement le terminal qui sera embarqu® mais aussi toute lôinfrastructure de 

t®l®communications n®cessaire pour communiquer avec ce mat®riel, ainsi quôune suite compl¯te de logiciels 
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qui nous permettra de paramétrer et personnaliser simplement notre installation afin de parfaitement 

lôadapter ¨ notre besoin. Que ce soit pour les r®seaux Inmarsat ou Iridium, la plupart des terminaux sur le 

marché se ressemblent. Seul SkyWave se démarque pour proposer un terminal unique qui permet ajoute la 

possibilité de communiquer par GPRS en plus du satellite, et intègre un microcontrôleur programmable en C 

permettant de concevoir des solutions plus complexes mais surtout plus adaptées. 
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I.  Introduction  

 

1. SkyWave 
SkyWave Mobile Communications est un fournisseur mondial dô®quipement de communication satellite et de 

services de temps dôantenne pour des  applications machine-to-machine (M2M).  

Fondée en 1997, SkyWave est une entreprise basée à Ottawa, Canada. Ils ont vendu plus de 400 000 

terminaux dans plus de 75 pays. 

2. Les applications 
Les produits de SkyWave sont testés sur le terrain et éprouvés pour beaucoup  d'applications industrielles. Il 

sert ¨ recueillir les informations n®cessaires pour maintenir lôefficacit® des op®rations. 

On le trouve dans  le transport routier et rail, dans le transport maritime, dans le secteur du pétrole et gaz et 

il est aussi applicable au gouvernement et défense. 

3. Réseaux 

 

Les points clés de l'architecture au niveau du système: 

¶ Le trafic des messages envoyés traverse la passerelle Versa SkyWave à la station de contrôle (Control 

Stations) du fournisseur de solutions. 

¶ SkyWave conçoit tous les terminaux pour permettre des opérations mobiles, ainsi que de les 

déployer dans des endroits fixes. 

Explication des différentes parties de Versa Network: 

¶ La Control Station  du Solu tio n Provider  

Le Solution Provider (SP) gère tous les aspects de l'interface à l'utilisateur final, commercial et technique. La 

Control Station est connecté au Solution Provider. Chaque Control Station a un identifiant unique. 

¶ Passerelle multi -protocole Versa  

Permet la communication sans câbles avec des terminaux partout le monde utilisant Inmarsat satellite data 

service et/ou le service de données terrestres GPRS. Il est responsable de la conversion, la duplication et le 

trafic de messages vers les destinateurs. 

¶ Service de données satellite SkyWave  
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SkyWave satellite est un système de communications dans les deux sens, semi-duplex avec une couverture 

mondiale basée sur le standard Inmarsat D+. Il offre un taux de données relativement faible, un temps 

presque-réel de transfert de données et un coût de messagerie faible. 

SkyWave satellite utilise le fonctionnement de lôInmarsat satellite network sur cinq r®gions de l'oc®an, avec 

une couverture globale : 

¶ AORW (Atlantic Ocean Region West) 

¶ AORE (Atlantic Ocean Region East) 

¶ IOR (Indian Ocean Region) 

¶ POR (Pacific Ocean Region) 

¶ PACC (Pacific Central)  

Chaque satellite Inmarsat utilise la radiofréquence en bande L (RF). 

SkyWave propose D+ et  IsatM2M satellite service comme options. IsatM2M est une option de service basée 

sur les améliorations à Inmarsat D+. IsatM2M offre une latence plus faible, augmenter la charge utile des 

messages, une faible consommation électrique pour les applications utilisant le mode sleep. 

¶ Service de données terrestres GPRS  

GPRS (General Packet Radio Service) est le système de communication le plus épandu au monde, une 

communication basé sur les paquets de données, ou se peuvent envoyer des informations via le réseau GSM. 

Il est orienté exclusivement à la transmission de données. 

La couverture GPRS se concentre généralement sur des zones peuplées comme les villes et les routes 

principales, et a l'avantage de travailler à l'intérieur.  

En Amérique du Nord, où SkyWave se situe, les satellites sont plus utiles parce que la couverture territoriale 

GPRS est faible. En revanche, en Europe la communication par GPRS est meilleure  que par satellite. 

¶ Terminaux  

SkyWave propose une gamme de configuration de produits qui utilisent une combinaison de satellites et de 

services de réseau GPRS. 

 

4. Terminaux 

 

DMR-800 

Le terminal DMR est une unité autonome et hermétique. Il inclut une 

antenne omnidirectionnelle, un émetteur -récepteur satellite (modem), un 

GPS (optionnel), un microcontrôleur programmable, et plusieurs entrées -

sorties (I/O = input/output) capables de surv eiller et contrôler des capteurs 

et des appareils externes. Le DMR convient pour de multiples applications 

pour des installations qui soient mobiles ou fixes. La logique du programme 

embarqué appelé un script lui permet de fonctionner comme un terminal de 

messagerie autonome, avec collecte dôI/O int®gr®e et des capacit®s de 

traitement. Les scripts sont configurables soit localement à travers le port 

RS232, soit ¨ distance par le satellite, donc la modification de la configuration dôun terminal individuel sur le 

terrain est possible sans n®cessiter la visite dôun technicien. 
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SureLinx 8100c 

 SureLinx est une unité autonome, incluant un émetteur -récepteur satellite (modem), un modem GPRS 

quadri -bande, un module GPS, en option un contr¹leur dôapplication programmable en C, et de multiples 

I/O (input/output) capables de surveiller et contr¹ler des capteurs et des appareils externes. Lôunit® 

principale a ®t® con­ue pour °tre mont®e ¨ lôint®rieur dôun v®hicule, avec des antennes ¨ faible profil s®par®es 

pour les communications Inmarsat/GPS et terrestre.  

 

Les terminaux SureLinx peuvent fonctionner sur des réseaux GPRS terrestres de la plupart des opérateurs 

GSM dans le monde. Communiquer par GPRS requiert lôutilisation dôune carte SIM venant dôun fournisseur 

GSM tierce, et dôinformations de ce fournisseur permettant de sôauthentifier sur son r®seau. Nôimporte quelle 

carte SIM avec un forfait de données peut être utilisée avec SureLinx. 

Les communications entre les terminaux SureLinx et le serveur  de votre application peuvent être faîtes soit 

via une control station sur la passerelle Versa, soit vous pouvez utiliser un logiciel intermédiaire appelé 

Conecte pour ®tablir une liaison direct avec le GPRS. SkyWave recommande dôutiliser la m®thode Versa au 

moins pour commencer. 

5. Logiciels 
Lôentreprise propose toute une offre de logiciels de base qui permet de configurer et de programmer le 

terminal . On peut développer un programme en C seul mais finalement il va falloir utiliser les logiciels pour 

finir le travail.  

a. Scope 

Scope fournit une interface utilisateur graphique pour les terminaux Sk yWave via une interface RS-232. 

Lôinterface permet de voir le comportement de la balise. On peut contr¹ler, tester, voir et configurer le 

terminal.  

Plus concrètement est une utile pour : 

¶ Le suivi et la familiarisation  de l'état du terminal  

¶ Installation et configuration des fichiers du firmware  

¶ Scripts de débogage et autres paramètres de configuration 

¶ Se familiariser avec les opérations du terminal de base 

¶ Contrôler et modifier les paramètres du terminal  

¶ Dépannage de l'installation 

¶ Envoi et réception de messages de test 
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b. Message Designer 

Message Designer est un utilitaire qui permet de créer des messages personnalisés. Les définitions  du 

message personnalisé peuvent être chargées dans les terminaux SkyWave afin d'élargir le type d'informations 

qui peuvent être envoyés au-delà des capacités des messages standards "Poll" qui sont intégrés dans le 

terminal.  

Les messages poll sont de petits messages conçus pour contenir efficacement les informations générées par le 

terminal, comme une position GPS, le statut  et la valeur dôune entr®e/sortie.  

On a des messages déjà faits, qui sôappellent polls standards et on peut créer nos popres polls personnalisés 

pour choisir ce que nous intéresse. Chaque poll envoie différents types dôinformation s. Voici la liste des polls 

standards. 
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Ils  sont de taille fixe, les coûts fixes, les petits paquets avec une latence prévisibles. Comme ils sont encodés 

en binaire, ils peuvent aussi fournir une sécurité inh®rente relative aux donn®es lisibles par lôhomme. 

Les messages ont les propriétés suivantes : 

¶ Poll Name : détermine le nom de la table du message 

¶ Poll Number : numéro qui détermine quelle définition de message utiliser pour encoder et décoder 

les messages. De 0 à 1F pour les polls standards, et de 20 à 3F pour les polls personnalisés. 

¶ Version : utile pour une reconfiguration par les airs. En effet le terminal ignorera la définition du 

message si la nouvelle version nôest pas sup®rieure ¨ lôancienne. 

¶ Satellite Payload Size : taille totale du message. Deux choix seulement : Long burst (64 bits) et 

Extended burst (184 bits, seulement avec le service IsatM2M). 

¶ Data Format : permet de rajouter des champs en plus du payload (= charge utile). 

¶ Options :  

o Set application response bit  : Peut être utilis é pour indiquer que le terminal attend 

l'application utilisateur  pour répondre, mais peut être utilisé pour  ¨ dôautres fins. 

o Destination address : Définit l'adresse de destination avec une valeur particulière. Cela 

permet à différents control stations  de recevoir différents types de polls. 

o Queue lifetime ï Détermine le temps maximum que le poll  peut être mis en attente dans le 

terminal  en attente de transmission. 
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o Queue priority ï Détermine la priorité  du poll dans la file dôattente. Spécifiée comme suit: 

normal, high, higher and highest.  

Les champs ont aussi des propriétés : 

¶ Field Name : nom du champ dans la table du message 

¶ Units : champ de commentaire pour renseigner la base de lôunit® 

¶ Encode 

o Size : nombre de bits occupés par le champ dans la charge utile 

o Module et Port : la donnée à encoder 

o Multiplier : valeur utilisée dans la formule ci -dessous pour conditionner la donnée avant 

lôenvoi du message 

o Divisor : valeur utilisée dans la formule ci -dessous pour conditionner la donn®e avant lôenvoi 

du message 

o Offset : valeur utilisée dans la formule ci-dessous pour conditionner la donn®e avant lôenvoi 

du message 

o Round : facteur dôarrondi 

o Use signed arithmetic : nombre signé 

o Limit to min or max value : indique  la valeur max ou min si la vraie valeur déborde des 

limites imposées par le nombre de bits. 

¶ Decode 

o Type : type donnée à stocker 

o Precision : nombre de chiffres significatifs  

o Scale : nombre de chiffres à droite de la virgule 

o Multiplier : valeur utilisée dans la formule ci-dessous pour conditionner la donnée avant 

lôenvoi du message 

o Divisor : valeur utilisée dans la formule ci -dessous pour conditionner la donn®e avant lôenvoi 

du message 

o Offset : valeur utilisée dans la formule ci-dessous pour conditionner la donn®e avant lôenvoi 

du message 

  

On enregistre les valeurs de cette façon pour maximiser la quantité d'information qui peut être envoyée dans 

un paquet de données satellite. Par exemple, plutôt que d'envoyer 24 ou 32 bits pour la latitude, on peut 

envoyer juste 20 bits pour représenter la plage valide entière en secondes (+/- 90 degrés * 60 minutes/degré 

* 60 secondes/minute) comme un entier signé.  
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Noter pour la latitude que la section Decode spécifie un nombre décimal avec 8 chiffres comprenant 6 après 

la virgule, et un Divisor de 3600. Ceci est fait car le port source [05:10] est exprimé en secondes et qu'il y a 

3600 secondes dans un degré décimal. 

On peut aussi utiliser des techniques de compression , par exemple à la place d'envoyer la tension de la 

batterie en millivolts de 0 -32000 (15 bits), on divise la valeur par 1000 et on envoie une valeur de 0-31 en 

utilisant seulement 5 bits. Dans ce cas, si on veut le résultat exprimé en Volts il n'y a pas besoin d'appliquer 

un Multiplier ou Divisor supplém entaire dans le Decode. 

 

c. Script Designer 

Script Designer aide à la construction de scripts à charger dans les terminaux SkyWave pour personnaliser 

son comportement. On lôutilisera seulement pour envoyer des messages. Tout fonctionne  comme un 

diagramme de flux. 

Un concept clé est que TOUTES les actions en dessous d'une autre action dans une séquence sont 

déclenchées quand l'action au-dessus est déclenchée. Les chaînes d'action peuvent être déclenchées par un 

Timer ou une Alarm (ou d'autres déclencheurs dans des scripts plus complexes). Cependant, les Timers et les 

Alarms dans la même séquence ne dépendent pas les uns des autres ; ils agissent en fait comme une 

condition logique OU pour déclencher n'importe quelle action en dessous. 

 

Les Scripts sont compos®s de six types dô®l®ments d®crits ci-dessous.  

Eléments de script : 
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 Description  Maximum instances 

Sequence Un groupe qui contient dôautres ®l®ments de script. Pas de maximum 

Timer  Ex®cute lôaction en dessous de lui apr¯s un interval de 

temps, ou une heure particulière du jour.  

64 

Alarm  Ex®cute lôaction en dessous de lui quand une condition 

particulière est détectée, comme une vitesse qui dépasse un 

seuil. 

64 

Action  Effectue une activité, comme envoyer un message 

rapportant la position.  

128 

Command Exécute les actions en dessous de lui quand un message 

command est reçu. 

4 

Operation 

Mode 

Ex®cute les actions en dessous de lui quand lôoperation 

mode actif change. Définit les autres propriétés de 

lôoperation mode Edit > Configuration.  

Chaque combinaison 

operation mode/évènement 

peut être définie une seule 

fois 

 

Les icones ci-dessous peuvent être utilisés pour faciliter le développement du script .  

 Description  Maximum instances 

Schedule Un schedule déclenche les actions en dessous de lui quand 

il déviant actif p®riodiquement, ou quand dôautres 

évènements arrivent. Les autres propriétés des schedules 

sont définis en utilisant Edit > Configuration.  

Chaque combinaison 

schedule/ évènement peut 

être définie une seule fois 

Alarm Else Une alarm else exécute les actions en dessous quand une 

condition particuli¯re nôes pas d®tect®e (lôautre cas de 

lôalarme correspondante). 

Chaque alarme peut avoir 

une seule alarm else. 

Comment Un comment permet dôins®rer une ligne de texte dans le 

script.  

Pas de maximum 

 

d. Conecte 

Conecte est un service intégré de collecte des messages, gérant à la fois les messages satellites et GPRS/GTM 

provenant des terminaux SkyWave DMR ou SureLinx. Il a été conçu pour être utilis® comme la base dôun 

serveur de production de messages. 

 

Avec Conecte, les serveurs de lôapplication client peuvent : 
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¶ Envoyer et recevoir des messages satellite et/ou GPRS/GTM à travers une control station (compte 

utilisateur) sur Versa . 

¶ Envoyer et recevoir des messages GPRS/GTM directement vers et provenant des terminaux 

SureLinx. 

¶ Utiliser une combinaison des deux précédents. 

La première approche est idéale pour des essais clients et des clients avec un petit volume de messages et une 

petite base de terminaux GPRS en bi-mode. 

La deuxième approche est conçue pour les clients avec une base plus grande de terminaux GPRS et des 

messages plus fréquents. En utilisant la deuxième approche, les messages GPRS/GTM provenant  des 

terminaux sont envoyés directement à votre serveur Conecte (voir figure ci-dessus). 

La base de donn®es SkyMsgs est lôinterface primaire des messages et des donn®es de configuration. Elle 

stocke tous les messages vers et provenant du terminal les messages résiliés localement des deux réseaux 

GPRS/GTM et satellite ou des messages GPRS/GTM relayés à travers la passerelle Versa. 

Conecte permet aux clients qui choisissent dôenvoyer et de recevoir des messages directement des terminaux 

SureLinx de maintenir un e relation avec leur fournisseur de service GPRS local, en autorisant le fournisseur 

de service GPRS à devenir le point clé de contact pour toutes les demandes GPRS. 

Lôarchitecture ouverte de Conecte permet aux Solution Providers dôimpl®menter des capacit®s de traitement 

des messages GPRS qui conviennent le mieux aux besoins du client. 

Conecte supporte plus de 1000 terminaux, jusquô¨ un maximum de taux de message provenant des 

terminaux dôapproximativement 3000 messages par minute. 

Les Solution Providers utilisant le service de messagerie client de SkyWave peuvent continuer à utiliser cela 

pour le trafic satellite et utiliser Conecte pour le trafic GPRS local. Ces utilitaires fonctionnent sur différentes 

bases de donn®es et donc nôinterf®rent pas les uns avec les autres. 

GPRS Local 

SkyWave ne fournit pas directement  de services GPRS. SkyWave propose une interface commune  de 

messagerie du terminal et  des infrastructures de gestion pour communiquer avec les terminaux utilisant à la 

fois SkyWave satellite et GPRS. Les SureLinx  sont compatibles avec les réseaux GPRS connecté à 

Internet  fourni  par des opérateurs de réseau GSM / GPRS tierces. Les réseaux GSM / GPRS tierces sont 

typiquement  régionaux, fondés sur le pays, et l'interconnexion  de divers autres réseaux GSM / GPRS dans le 

monde entier basé sur des accords dôitin®rance. Les fournisseurs GPRS tierces activent  les cartes SIM et les 

configurent  pour communiquer avec des serveurs sur Internet. Dans notre cas nous lôavons connect® au 

fournisseur dôOrange. 
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Lôefficacité des données par GPRS  varient  en fonction des spécificités locales du réseau GSM / GPRS auquel 

un terminal  est connecté au moment de la transmission.  

Typiquement  l'opérateur  tierce alloue certaines plages horaires (time slots)  pour les services de données 

GPRS, chaque intervalle de temps fournissant  environ 12 kbps débit de données. 

Faisons le calcul de combien de polls on peut envoyer avec ce débit . Un poll standard fait 86 bits (dont 64 

bits de charge utile). 

Charge utile 20 bits dôent°te 
facultatifs  
 

Mot de contrôle  
(4 bits)  

Ce champ est utilisé pour différencier les différents 
types de messages ou peut être utilisé comme un 
demi-octet de données facultatif. 

Adresse de 
destination (8 bits)  

Utilisez ce champ soit comme un octet de charge 
utile de données ou, si vous avez besoin de 
plusieurs stations de contrôle, comme une adresse 
pour l'acheminement du message à un groupe de 
station de contrôle particulier. Il peut également 
être utilisé en tant qu'autre octet de données 
utilisateur, auquel cas le message sera acheminé à 
la station de contrôle utilisateur par défaut.  

Descripteur de 
message (8 bits)  

Réserve les deux bits les plus significatifs de ce 
champ pour le drapeau de format, normalement 
nulle. Les 6 bits inférieurs contiennent des données 
qui sont spécifiques au type de message transmis. 
En option, vous pouvez utiliser ce champ comme 
un octet de données utiles pour les user messages. 

64 bits de 
charge utile 
utilisateur  
 

Données 
utilisateur  (64, 
184, ou jusquô¨ 576 
pour les flex 
messages longs et 
jusquô¨ 1536 bits 
pour les flex 
messages étendus).  

8 octets entièrement configurable de données de 
charge utile utilisateur est disponible sur le D + et 
IsatM2M. IsatM2M fournit une option pour 23 
octets (extended burst).  
Flex messages permet jusqu'à 72 octets pour les 
long burst  et jusqu'à 1926 octets pour les extended 
burst . 
Note : Le service GPRS permet jusqu'à 200 octets. 

ReplyRequest  LES Ack Request (1 
bit)  
(Request LES 
acknowledge) 
 

Utilisez ce bit pour demander que les stations 
terrestres (LES) envoient un accusé de réception à 
la borne pour ce message. Si le terminal ne reçoit 
pas l'accusé dans une time-out configurable limite, 
le terminal retransmet le message jusqu'à ce que le 
message expire. 

  Application Ack 
Request (1 bit)  

Utilisez ce champ comme un autre bit de donnée. 
Ce bit passe à l'application de la Solution Provider 
connecté à la station terrestre . 

 

Une des principales caractéristiques du terminal est sa capacité à combiner les différents types de données 

dans un message de transmission unique. Une taille typique d'un message de transmission est de 64 bits et 

un fournisseur de solutions peut augmenter cette taille à 84 bits. Le service IsatM2M de SkyWave offre une 

charge utile prolongée de jusqu'à 25,5 octets. L'envoi d'un au lieu de multiples messages permet 

d'économiser à la fois de la batterie et les charges de trafic du réseau. 

Calcule pour voir combien de polls on peut envoyer par seconds par rapport à la documentation. 

ρςπππ ὦὭὸίȾί

ψφ ὦὭὸί Ⱦὴέὰὰ
ρτπ ὴέὰὰȾί 

Sôil prend plus de plages horaires, la quantité de polls par seconde augmentera. La plupart des appareils 

GPRS d'aujourd'hui  sont conçus pour utiliser  3 à 5 plages horaires simultanément , générant un débit de 

donn®es dôenviron 36 ¨ 60 kbps. 
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Donc le maximum de polls envoyés par seconde par rapport à la documentation est les suivants : 

φππππ ὦὭὸίȾί

ψφ ὦὭὸί Ⱦὴέὰὰ
φωψ ὴέὰὰȾί 

Les essais sont faits pour voir le maximum de polls  que la terminale peut envoyer dans une seconde en 

réalité. 1 poll toutes les  3 second es est le maximum que lui a réussi à envoyer. Ça veut dire que la 

documentation ne se correspond pas à la réalité. On ne peut pas envoyer de messages tous les secondes, il y a 

des messages qui disparaissent, car la file dôattente grandit ind®finiment. 

Quand un terminal  est démarré pour la première fois, ou entre dans la couverture dôun réseau GPRS, il doit 

établir son certificat  avec le réseau et acquérir des ressources du réseau (appelé contexte PDP), qui est 

maintenu comme il se déplace de tour radio en tour  radio. Cela peut prendre plusieurs secondes, mais c'est 

un retard unique .  

 

Suite à cela, il y a un certain nombre de facteurs qui contribuent à la latence globale. Il s'agit notamment de :  

¶ Comme un terminal se déplace de tour radio en tour radio, de nouvelles ressources radio 

temporaires doivent être acquises. 

¶ Une mauvaise qualité de signal GPRS augmente les retransmissions. 

¶ Sous conditions de haute charge de trafic due à la voix ou l'utilisation accrue des données, le retard 

via le réseau de l'opérateur GPRS peut augmenter. 

¶ La taille du paquet IP envoyé. Les petits paquets IP (par exemple, les poll messages de 10 octets 

compatibles avec le service par satellite) causent moins de retard. 

 

6. Exemple 

a. Branchements 
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Matériel: un ordinateur, serveur, terminal, générateur basse tension.  

Lôordinateur est branch® au terminal sur le port s®rie de lôordinateur. Ensuite, le terminal est alimenté par le 

générateur de basse tension. Il peut envoyer des informations par satellite ou GPRS et on le reçoit dans le 

serveur, en utilisant Conecte. 

b. Trajet dõun message 

Pour créer un poll personnalisé il faut utiliser le logiciel Message Designer pour personnaliser les champs 

d'un poll.  

Ensuite on enregistre le fichier .dmd sur le disque. Ce fichier doit être chargé dans le terminal grâce au 

logiciel Scope (File Ÿ Load file) et aussi sur la base de données pour créer les colonnes associées aux champs 

du poll, ceci grâce au logiciel Conecte (File Ÿ Import Message Definition).  

Dans Conecte, si on importe un fichier contenant un même numéro de poll, on peut choisir de garder 

l'ancienne table ou d'en créer une nouvelle (dans ce cas tous les messages dans la table associée seront 

effacés). 

Des essais sont faits notre propre poll, il sôappelle Poll 20 et il nous donne la latitude, la longitude, lôheure et 

les minute s au moment  de lôenvoi. 

 

Le terminal a un timer dans son int®rieur qui nous dire lôheure exacte que le poll ®tait envoy®, et pas ¨ lôheure 

que le poll est reçu sur la base de données.  

Pour avoir cette information, il est situé sur le module : TIMER, sur le port 12 pour lôheure et le port 13 pour 

les minutes. 

Pour obtenir les valeurs de longitude et latitude sont sur le module : GPS sur le port 10 pour la latitude et le 

port 11 pour la longitude. 



Rapport final de PJE ï Février 2012 

19 ·  

   

On maîtrise parfaitement lôespace m®moire quôon alloue à chaque champ. 

Pour la latitude on peut avoir des valeurs compris entre  -90º et +90º, donc on besoin 2 chiffres avant le 

virgule. Par contre, pour la longitude, les données serrent -180º et 180º, pourtant, on besoin 3 chiffres avant 

le virgule. Pour être précise, on a d®cid® quôon veut une pr®cision de 10 m¯tres.  

Rayon de la Terre=6371000m 

Périmètre de la Terre=2*pi*R  = 40009880 m 

On calcule la pr®cision quôon veut en degr®s : 

σφπЈ

ὢ

τπππωψψπά

ρπά
 

X=9Āρπ Ј 

Pour obtenir une précision de 10 mètres, il faut  5 chiffres après la virgule en degrés.  

Paramètres pour le poll 20 : 

 type précision scale Bits signe Bits 
nécessaires 

Bits mis 

latitude  décimal 2+5=7 5 1 25 25 
longitude  décimal 3+5=8  5 1 26 26 

heurs entière 2 - - 5 6 
minutes entière 2 - - 6 7 

  

La valeur exacte en binaire de la valeur maximum de la latitude est infini :  

 

Il est impossible de repr®senter ce chiffre parce quôil y a infinis  chiffres décimales. Une approximation est 

faite.  
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Le nombre de bits nécessaires pour représenter les 5 chiffres décimaux est suffisant avec 17. Avec 17 bits on 

tous les positionnes de la latitude sont représentées. 

 Bit de parité  Bits de nombre 
entier  

Bits de la partie 
décimale 

Bits totales 

Latitude  1 7 17 25 
Longitude  1 8 17 26 

 

Quand on envoie un message, on a la possibilité de décider comment est-ce que on veut lôenvoyer : par 

satellite ou par GPRS (Bi-mode). Ici on a d®cid® de lôenvoyer par satellite. On choisit lôoption avec le logiciel 

Script Designer. 

 

 

On peut voir le résultat sur la base de donne, une fois que le poll est déjà envoyé, avec le logiciel Connecte. Le 

message est passé à travers le Satellite Inmarsat et par la passerelle Versa. 
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II.  Microcontrôleur  

 

1. Définitions  
 

Un  microcontrôleur  est un circuit intégré qui rassemble les éléments essentiels d'un ordinateur : 

processeur, mémoires (mémoire morte pour le programme, mémoire vive pour les données), unités 

périphériques et interfaces d'entrées-sorties. 

Une  interface de pro grammation  (Application Programming Interface ou API) est une interface fournie 

par un programme informatique. Elle permet l'interaction des programmes les uns avec les autres, de 

manière analogue à une interface homme-machine, qui rend possible l'interact ion entre un homme et une 

machine. 

2. Aperçu 
 
La SureLinx 8100c offre aux Solution Providers (SP)  un environnement de conception dôapplication plus 

puissant en fournissant un microcontrôleur embarqué (Bus Application Controller) pour traiter des tâches 

complexes. 

Install® dans lôenceinte de la SureLinx 8100c, le BAC est une carte fille qui communique avec le contr¹leur 

principal du terminal (terminal controller) pour les modems satellite et GPRS, GPS, et autres interfaces 

physiques. 

La figure 1 montre comment le Bus Application Controller se connecte au terminal controller.  Pour un 

diagramme fonctionnel de comment le Bus Application Controller se connecte au terminal controller. Les 

deux contr¹leurs communiquent lôun avec lôautre en utilisant lôAPI de messaging ¨ travers lôinterface de 

communication SPI.  

 

3. La carte du microcontrôleur  
 
Ci-dessous sont listés les blocs de construction majeurs du microcontrôleur.  
 

¶ Jeu dôinstructions optimis® pour compilateur C 

¶ Programmation en série de Host/In -circuit  

¶ Mémoire flash et EEPROM 

¶ Accéléromètre MEMS 3 axes 

 
Physiquement, le Bus Application Controller fournit des interfaces pour les liaisons séries suivantes : 

¶ RS232_1 

¶ RS485 ou J1708 ou CAN1 

¶ CAN2 

Note : CAN1, RS485 et J1708 sont mutuellement exclusifs car ils partagent une broche physique commune 
sur le connecteur I/O. Le concepteur de lôapplication est charg® de configurer les interfaces donc une seule 
est utilisée à la fois.  
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4. Communication entre le terminal et le microcontrôleur  
API Bus Application Controller et Interface de communications  

Le Bus Application Controller (ou microcontrôleur) se connecte au terminal controller (ou terminal) par une 

interface de communications utilisant une liaison s®rie directe. SkyWave fournit lôAPI du microcontr¹leur 

pour faciliter  les communications entre le microcontrôleur et le terminal. Le microcontrôleur utilise 

généralement le système requête/réponse pour obtenir une information du terminal.  

 

API de Messaging du Terminal Controller  

Le terminal définit une API de messaging, qui fournit un accès générique à toutes les ressources à bord. 

Lôapplication peut toujours avoir acc¯s ¨ nôimporte quelle ressource non explicitement encapsul®e par lôAPI 

du microcontr¹leur, en impl®mentant lôAPI de messaging du terminal. 

 

5. Mémoires 
Le terminal et le microcontrôleur possède plusieurs types de mémoires : 

¶ Une mémoire EEPROM de 4 Mo. 

¶ Une mémoire flash de 2 Mo. Le flash est accessible par pages. 

¶ Un registre de bloc-notes de 64 ports de 32 bits. 

Après avoir comparé ces 3 mémoires, nous choisirons le registre de bloc-notes (scratchpad register)  car 
il permet lôacc¯s ¨ la fois du terminal et du microcontr¹leur. 
 
Bloc -notes  

Le terminal supporte un total de 64 registres faisant chacun 32 bits pour des applications génériques. Ce sont  
des ports génériques qui peuvent °tre utilis®s pour toute une diversit® dôobjectifs : 

¶ Maintien des registres pour les variables de script qui doivent °tre suivies comme un seuil dôalarme 
(ex., limite de vitesse) 


























































