//ETHERNET

#tinclude <SPI.h> // Bibliothéqe pour SPI

#include <Ethernet.h> // Bibliotheque pour Ethernet

byte mac[] = {0x90, 0xA2, 0xDA, 0xOF, OxDF, OxAB}; // Adresse mac du Shield Ethernet
byte ip[] = {192, 168, 1, 40}; // Adresse IP réseau Local

EthernetServer server(80); // Déclare |'objet serveur au port d'écoute 80
unsigned long int refresh_num = 0; // Nombre de rafraichissement de la page
String readString;

int Commande_ETH[4]={0, 1, 2, 3};

//ARDUINO Variables Entiers

int commande_ouverture = 2; // Déclaration broche Bouton ouverture

int commande_fermeture = 3; // Déclaration broche Bouton fermeture

int fin_de_course_ouvert = 4; // Capteur fin de course haut

int fin_de_course_ferme =5; // Capteur fin de course bas

int MotorPinl = 6; // Déclaration broche IN1 293D

int MotorPin2 = 7; // Déclaration broche IN2 293D

int MotorPin3 = 8; // Déclaration broche IN3 L293D

int MotorPin4 = 9; // Déclaration broche IN4 293D

int LuminositePin = AO; // Déclaration broche LDR

int Luminosite = 0; // Variable de la luminosité

int Tour =0;

int delayTime = 25; // Temps entre chaque pas 25ms

int Seuil_Jour = 400; // Variable de luminosité seuil pour le jour

int Seuil_Nuit = 250; // Variable de luminosité seuil pour la nuit

int Tempo_luminosite = 20000; // Temporisation luminosité 20 secondes = 20000ms
//ARDUINO Variables booléennes

boolean porte_fermee = false; //Déclaration variable porte fermée

boolean porte_ouverte = false; //Déclaration variable porte ouverte

boolean fdc_ferme = false; // Déclaration variable Fin de Course Haut
boolean fdc_ouvert = false; // Déclaration variable Fin de Course Bas

boolean etat_bp_h = false, etat_bp_b = false; // Déclaration des variables bas et haut
boolean mem_h = false, mem_b = false, mem_fdc_ferme = false, mem_fdc_ouvert = false; // Déclaration des mémoires
boolean mem_mouvement = false; // Déclaration de la mémoire mouvement
boolean mem_lumiere = false; // Déclaration de la mémoire lumiére

boolean mem_init = false; // Déclaration de la mémoire initialisation

boolean Detecte_lumiere = false; // Déclaration variable détection lumiére
boolean Jour = true; // Déclaration variable Jour =1 | Nuit =0

boolean Initialisation = false; // Déclaration variable initialisation

boolean tempoActive = false; // Etat d'activation de la tempo

//ARDUINO Variables numériques

unsigned long tempoDepart = 0; // Temps a l'activation de la tempo

void setup() {

// Ouverture du port série et debit de communication fixé a 9600 bauds
pinMode(commande_ouverture, INPUT_PULLUP); // Déclaration entrée pull-up sur entrée BP haut
pinMode(commande_fermeture, INPUT_PULLUP); // Déclaration entrée pull-up sur entrée BP bas
pinMode(fin_de_course_ferme, INPUT_PULLUP); // Déclaration entrée pull-up sur entrée Fin de course haut

pinMode(MotorPin1, OUTPUT);

pinMode(MotorPin2, OUTPUT);

pinMode(MotorPin3, OUTPUT);

pinMode(MotorPin4, OUTPUT);

Lance_initialisation();

//ETHERNET

Ethernet.begin (mac, ip); // Initialisation de la communication Ethernet

(
(
(
pinMode(fin_de_course_ouvert, INPUT_PULLUP); // Déclaration entrée pull-up sur entrée Fin de course bas
(
(
(




57 // On affiche I'adresse IP de la connexion
58 // Démarrage de |'écoute
59
60
61 void Lance_initialisation() {
62 Fermer_porte_lInitialisation();
63 }
64
65 void loop() {
66 //ETHERNET
67 EthernetClient client = server.available();
68 if (client) {
69  while (client.connected()) {
70 if (client.available()) {
71 char c = client.read();
72 if (readString.length() < 100) {
73 readString += c;
74 }
75 //Vérifier si la requéte HTTP est terminée
76 if (c=="\n") {
77 //Veérification réception chaine
78
79 processCommand();
80 generatePage(client);
81 delay(1);
82 //Stop client
83 client.stop();
84 //Effacement de la chaine pour prochaine lecture
85 readString ="";
86
87
88
89
90
91 Luminosite = analogRead(LuminositePin);
92 if (Initialisation) {
93 if (Luminosite >= Seuil_Jour)
94 {
95 Detecte_lumiere = true;
9% }
97 if (Luminosite <= Seuil_Nuit)
98 {
929 Detecte_lumiere = false;
}
if (Detecte_lumiere |= mem_lumiere) {
tempoActive = true;
tempoDepart = millis();
// Affichage sur le moniteur série du texte
}
if (Detecte_lumiere && tempoActive && ((millis() - tempoDepart) >= Tempo_luminosite))
{
Jour = true;
// Affichage sur le moniteur série du texte
tempoActive = false;
if (Ifdc_ouvert && !porte_ouverte) {
Ouvrir_porte();




}
}

mem_lumiere = Detecte_lumiere;

if (Detecte_lumiere && tempoActive && (millis() - tempoDepart) >= Tempo_luminosite)
{
Jour = false;
// Affichage sur le moniteur série du texte
tempoActive = false;
if (Ifdc_ferme && !porte_fermee){
Fermer_porte();

1

mem_lumiere = Detecte_lumiere;

//Lecture fins de course et boutons poussoir

etat_bp_h = !digitalRead(commande_ouverture); // Inverse de la lecture sur entrée BP haut
etat_bp_b = !digitalRead(commande_fermeture); // Inverse de la lecture sur entrée BP bas
fdc_ferme = ldigitalRead(fin_de_course_ferme); // Inverse de la lecture sur entrée Fin de course haut

fdc_ouvert = IdigitalRead(fin_de_course_ouvert); // Inverse de la lecture sur entrée Fin de course bas

if (fdc_ferme != mem_fdc_ferme) // Changement d'état du fin de course haut (front montant ou descendant)

{
if (fdc_ferme)

{

// Affichage sur le moniteur série du texte

}
if (Ifdc_ferme)

// Affichage sur le moniteur série du texte

mem_fdc_ferme = fdc_ferme; // Mémorisation du nouvel état du fin de course haut

if (fdc_ouvert = mem_fdc_ouvert) // Changement d'état du fin de course bas (front montant ou descendant)

{
if (fdc_ouvert) // Appui sur BP haut mais pas sur le bas

{

// Affichage sur le moniteur série du texte

}

if (Ifdc_ouvert)

// Affichage sur le moniteur série du texte

mem_fdc_ouvert = fdc_ouvert; // Mémorisation du nouvel état du fin de course bas

if (etat_bp_h = mem_h) // Changement d'état du bouton poussoir haut (front montant ou descendant)

{

// Affichage sur le moniteur série du texte
if (etat_bp_h && letat_bp_b && !fdc_ferme && !porte_fermee) // Appui sur BP haut mais pas sur le bas

{

Fermer_porte(); // Lancer la fonction sens normal

}




169 }

170 mem_h =etat_bp_h; // Mémorisation du nouvel état du bouton haut

171 if (etat_bp_b !=mem_b) // Changement d'état du bouton poussoir bas (front montant ou descendant)
172 {

173  if (etat_bp_b && letat_bp_h && !fdc_ouvert && !porte_ouverte) // Appui sur BP bas mais pas sur le haut
174

175 if (Ifdc_ouvert) {

176 Ouvrir_porte();

177

178

179

180 mem_b =etat_bp_b; // Mémorisation du nouvel état du bouton bas

181

182

183

184 void processCommand() {

185 if (readString.indexOf("1") > 0)

186 {

187 if (readString.indexOf("?0n") > 0) {

188 Fermer_porte();

189 }

190 }

191 if (readString.indexOf("2") > 0)

192 {

193 if (readString.indexOf("?0n") > 0) {

194 OQuvrir_porte();

195 }

196 }

197

198 if (readString.indexOf("3") > 0)

199 {

200 if (readString.indexOf("?0n") > 0) {

201 Initialisation = false;

202  Detecte_lumiere = false;

203 Fermer_porte_lInitialisation();

204

205

206

207

208 void generatePage(EthernetClient client) {

209 if (refresh_num ==0) {

210 //Header de la page HTML

211 client.printIn(F("HTTP/1.1 200 OK"));

212 client.printin(F("Content-Type: text/html"));

213  client.printin();

214 }else{

215 //header

216 client.print(F("<html><head><title>Arduino</title>"));

217 client.print(F("<meta http-equiv="refresh' content=">"));
218 client.print(F("</head><body bgcolor="black'><br>"));
219 client.print(F("
220 client.printIn("<p style='color:white;'>");

<h1 style='color:green;font-size:28px;' ><u>Etat de la porte & commandes</u></h1>"));

221 client.print(F("<br>Nombre d'actualisation de la page : "));

222 client.print(refresh_num); //Nombre d'actualisation

223 client.print("<br><br>");

224 //Détection porte ouverte (commande de fermeture)




225 if(fdc_ouvert && !fdc_ferme) {

226  client.print(F("<h2 style='color:red;font-size:26px;'><b>Porte Ouverte</b></h2>"));

227  client.print(F("<br>"));

228 client.print(F("<input style='font-size:24px;' type=button value=Fermer onmousedown=location.href='/?0n"));
229  client.print(Commande_ETH[1]);

230  client.print(F(";'>"));

231 client.print(F("<br>"));

232}

233 //Détection porte fermée (commande de ouverture)

234  if(fdc_ferme && !fdc_ouvert) {

235 client.print(F("<h2 style='color:red;font-size:26px;'><b>Porte Fermee</b></h2>"));

236  client.print(F("<br>"));

237  client.print(F("<input style='font-size:24px;' type=button value=Ouvrir onmousedown=location.href='/?0n"));
238  client.print(Commande_ETH[2]);

239  client.print(F(";'>"));

240  client.print(F("<br>"));

241 |}

242 //La porte n'est ni ouverte ni fermée (position inconnue = Initialisation ou fermeture ou ouverture)

243  if(!fdc_ouvert && !fdc_ferme) {

244 client.print(F("<h2 style='color:red;font-size:26px;'><b>Position porte inconnue</b></h2>"));

245 client.print(F("<br>"));

246  client.print(F("<input style='font-size:24px;' type=button value=Ouvrir onmousedown=location.href='/?0n"));
247  client.print(Commande_ETH[2]);

248  client.print(F(";">"));

249  client.print(F("<br>"));

250  client.print(F("<input style='font-size:24px;' type=button value=Initialisation onmousedown=location.href='/?0n"));
251 client.print(Commande_ETHI[3]);

252 client.print(F(";">"));

253  client.print(F("<br>"));

254  client.print(F("<input style='font-size:24px;' type=button value=Fermer onmousedown=location.href='/?0n"));
255 client.print(Commande_ETHI[1]);

256  client.print(F(";'>"));

257  client.print(F("<br>"));

258 }
259  client.print(F(
260  client.print(F("<input font size='6' type=button value=Rafraichir onmousedown=location.href=""));
261 client.print(F("'>"));

262  client.print(F("<br></body></htmI>"));

263 }

264 refresh_num =refresh_num + 1;

265 }

266

267 void Fermer_porte_|Initialisation() {

268 delay(5000);

269 while (Ifdc_ferme) {

270 digitalWrite(MotorPin1, HIGH);

271 digitalWrite(MotorPin2, HIGH);

272 digitalWrite(MotorPin3, LOW);

273 digitalWrite(MotorPin4, LOW);

274 delay(delayTime);

275

276 digitalWrite(MotorPin1, LOW);

277 digitalWrite(MotorPin2, HIGH);

278 digitalWrite(MotorPin3, HIGH);

279 digitalWrite(MotorPin4, LOW);

280 delay(delayTime);

'</p><br>"));




digitalWrite(MotorPin1, LOW);
digitalWrite(MotorPin2, LOW);
digitalWrite(MotorPin3, HIGH);
digitalWrite(MotorPin4, HIGH);
delay(delayTime);

digitalWrite(MotorPinl, HIGH);

digitalWrite(MotorPin2, LOW);

digitalWrite(MotorPin3, LOW);

digitalWrite(MotorPin4, HIGH);

delay(delayTime);

Serial.printIn("Fermer porte"); // Affichage sur le moniteur série du texte

fdc_ferme = !digitalRead(fin_de_course_ferme);
etat_bp_b = !digitalRead(commande_fermeture); // Inverse de la lecture sur entrée BP bas
if (fdc_ferme)
{
Serial.printIn("Porte en haut"); // Affichage sur le moniteur série du texte
Arret();
porte_fermee = true;
delay(2000);
porte_ouverte = false;
Initialisation = true;

break;

void Fermer_porte() {

while (Ifdc_ferme) {
digitalWrite(MotorPin1, HIGH);
digitalWrite(MotorPin2, HIGH);
digitalWrite(MotorPin3, LOW);
digitalWrite(MotorPin4, LOW);
delay(delayTime);

digitalWrite(MotorPin1, LOW);
digitalWrite(MotorPin2, HIGH);
digitalWrite(MotorPin3, HIGH);
digitalWrite(MotorPin4, LOW);
delay(delayTime);

digitalWrite(MotorPin1, LOW);
digitalWrite(MotorPin2, LOW);
digitalWrite(MotorPin3, HIGH);
digitalWrite(MotorPin4, HIGH);
delay(delayTime);

digitalWrite(MotorPin1, HIGH);
digitalWrite(MotorPin2, LOW);
digitalWrite(MotorPin3, LOW);
digitalWrite(MotorPin4, HIGH);
delay(delayTime);
// Affichage sur le moniteur série du texte




fdc_ferme = !digitalRead(fin_de_course_ferme);
etat_bp_b = !digitalRead(commande_fermeture); // Inverse de la lecture sur entrée BP bas
if (fdc_ferme || etat_bp_b)
{

porte_fermee = true;

porte_ouverte = false;

// Affichage sur le moniteur série du texte
Arret();
break;

void Ouvrir_porte() {//Tour < 280

while (!fdc_ouvert) {//Tour < 280
digitalWrite(MotorPin1, LOW);
digitalWrite(MotorPin2, LOW);
digitalWrite(MotorPin3, HIGH);
digitalWrite(MotorPin4, HIGH);
delay(delayTime);

digitalWrite(MotorPin1, LOW);
digitalWrite(MotorPin2, HIGH);
digitalWrite(MotorPin3, HIGH);
digitalWrite(MotorPin4, LOW);
delay(delayTime);

digitalWrite(MotorPin1, HIGH);
digitalWrite(MotorPin2, HIGH);
digitalWrite(MotorPin3, LOW);
digitalWrite(MotorPin4, LOW);
delay(delayTime);

digitalWrite(MotorPin1, HIGH);
digitalWrite(MotorPin2, LOW);
digitalWrite(MotorPin3, LOW);
digitalWrite(MotorPin4, HIGH);
delay(delayTime);
// Affichage sur le moniteur série du texte

fdc_ouvert = !digitalRead(fin_de_course_ouvert);

etat_bp_h = !digitalRead(commande_ouverture); // Inverse de la lecture sur entrée BP haut
if (fdc_ouvert | | etat_bp_h)
{

porte_fermee = false;

porte_ouverte = true;

// Affichage sur le moniteur série du texte
Arret();
break;

void Arret() {
digitalWrite(MotorPin1, LOW);
digitalWrite(MotorPin2, LOW);




393 digitalWrite(MotorPin3, LOW);
394 digitalWrite(MotorPin4, LOW);

395 tempoActive =0;
396 }




