Affichage VMG et vent réel, do it yourself

Mon bateau est équipé d'une Girouette anémomètre ST60 Raymarine.  Je n'ai pas de loch/speedo car j'utilise mon GPS qui me donne la vitesse fond.  Du coup, je ne pouvais pas afficher le vent réel ni le VMG sur mon afficheur GirAnémo ST60.

J'ai fait un montage  électronique  (avec microcontrôleur)  qui me permet d'injecter la vitesse du bateau dans le bus SeaTalk Raymarine à partir de la trame NMEA 183 ($GPVTG...) fournie par mon GPS Furuno donnant la vitesse du bateau. J'ai donc maintenant mon vent réel et mon VMG qui s'affichent.

Je ne sais pas   si cette "bricole" intéresserait des navigateurs   ni si cette étude est déjà dispo sur internet.   Je propose de transmettre mon étude (évidemment gratuitement) aux gens intéressés  et un poil compétents  en électronique. 

En 1 mot : Microcontrôleur ATmega164, programme source en C, circuit imprimé assez simple. En clair, c'est un convertisseur de bus NMEA 183 vers SeaTalk sélectionnant une trame à convertir et à transmettre.

Vous pouvez me joindre à : jl.gregoriades@gmail.com
Jean-Luc

Etude transfert vitesse fond du bus NMEA183 vers le bus Seatalk
Pour calcul du vent réel et du VMG

(étude préalable à la conception électronique et à la programmation)

1. Caractéristiques électriques du bus NMEA :

Schéma provenant de :

http://www.cnbr13.com/2015/03/protocole-nmea-et-logiciels-de-navigation.html

‘1’ logique → niveau bas, ‘0’ → niveau haut (logique négative)

Vitesse de transmission : 4800Bd

1 bit de start 

8 bits de données

1 bit de stop  ou plus

Pas de parité

Bus idle au niveau bas

(Soit 10 bits par caractère)

Bien que je n’ai pas clairement vu cela dans la norme NMEA 183, j’ai constaté que les niveaux logiques produits par la sortie NMEA de mon émetteur (GPS Furuno) correspondent au chronogramme ci-dessus et doivent être inversés (convertis en logique positive) pour être acceptés par l’UART du microcontrôleur : (bit de start au niveau bas, datas en logique positive et bit de stop au niveau haut). Les tensions sont soit différentielles (tensions de sorties entre NMEA+ et NMEA-) soit de mode commun en reliant NMEA- à la masse (GND). Les tensions sont alors 0/5V sur NMEA+.

Les données (dollar, chiffres, virgules, et lettres) sont codées en caractères ASCII. 

2. Trame NMEA183

2 trames fournies par le GPS Furuno donnent la vitesse fond : VTG et RMC

Ex: $GPVTG,054.7,T,034.4,M,5.5,N,010.2,K [CR][LF]
· ‘$’ : caractère de début de trame

· ‘,’ : séparateur

· ‘GP’ : global positioning system

· ‘VTG’ : cap et direction

· ‘XXX.X’ : valeur du cap en d° 

(054.7 dans l’ex)

· ‘T’ : cap vrai

· ‘YYY.Y’ : valeur du cap en d° 

(034.7 dans l’ex)

· ‘M’ : cap magnétique

· ‘ZZZ.Z’ : valeur de la vitesse fond 
(005.5 dans l’ex)

· ‘N’ : en Nœuds

· ‘TTT.T’ : valeur de la vitesse fond 
(010.2 dans l’ex)

· ‘K’ : en kilomètres/h 

· [CR] retour chariot

· [LF] nouvelle ligne
Sur le GPS Furuno, le format de la vitesse est Z.Z ou ZZ.Z ou ZZZ.Z

(On pourrait donc avoir une vitesse du bateau de 999.9 nœuds !)

3. Caractéristiques électriques du bus Seatalk :
‘0’ → 0v, ‘1’ → 12v (logique positive)

4800Bd

1 bit de start

8 bits de données

1 bit de commande

Donc mots de 9 bits

1 bit de stop ou plus

Pas de parité

Bus idle au niveau ‘1’ (le ‘0’ est dominant, comme sur le bus CAN)

11 bits pour chaque caractère : 

Le bit de commande du premier caractère (a la place du bit de parité : émission et lecture sur 9 bits) est à ‘1’, les 9ième bits des caractères suivants (données de la trame) sont à ‘0’. Une trame Seatalk contient entre 3 et 18 caractères. Les trames se succèdent chaque seconde environ. Pas d’adressage, le principe anticollision est que durant l’envoi, l’émetteur lit ce qu’il envoie. S’il y a conflit (niveau logique lu différent de celui émis : le niveau haut étant récessif par rapport au niveau bas, dominant),  la trame entière est annulée.

L’émetteur attend que le bus reste libre pendant un temps minimum de 10/4800 secondes avant d’émettre.

Voir l’excellent site http://www.thomas-knauf.de/seatalk.htm sur lequel j’ai tout appris sur le bus SeaTalk
4. Trame Seatalk Speed through water (vitesse surface)

Ex:  20  01  XX  XX  

                 Corresponding NMEA sentences: RMC, VTG
· ‘0x20’ : caractère définissant la commande
· ‘0x01’ :  attribute character soit nombre de caractères au-delà des 3 premiers. Le quartet de poids fort est à 0, celui de poids faible de 0 à 0xF  (15 caractères additionnels + 3 caractères initiaux soit une trame de 18 caractères maxi)

· Chaque X représentant un quartet : XX XX en dizième de nœuds.

Remarque : la girouette anémomètre ST60 n’accepte pas de lire la trame SeaTalk vitesse fond (0x52) mais seulement la trame vitesse surface (0x20) alors que le GPS ne fournit, bien sur, que la vitesse fond. Je recueille donc la vitesse fond du GPS et l’envoie comme vitesse surface au SeaTalk ce qui altère un peu le calcul du VMG fait par l’électronique du ST60. 

5. Table des caractères ASCII pour l’appli

	Décimal
	Hex
	Caractère

	010
	0x0A
	LF    (Line feed)

	013
	0x0D
	CR    (Carriage Return)

	036
	0x24
	$    (dollar sign)

	044
	0x2C
	,    (comma)

	046
	0x2E
	.    (dot)

	
	
	

	048
	0x30
	0

	049
	0x31
	1

	050
	      0x32
	2

	051
	      0x33
	3

	052
	      0x34
	4

	053
	0x35
	5

	054
	0x36
	6

	055
	0x37
	7

	056
	0x38
	8

	057
	0x39
	9

	
	
	

	065
	0x41
	A

	066
	0x42
	B

	067
	0x43
	C

	068
	0x44
	D

	069
	0x45
	E

	070
	0x46
	F

	071
	0x47
	G

	072
	0x48
	H

	073
	0x49
	I

	074
	0x4A
	J

	075
	0x4B
	K

	076
	0x4C
	L

	077
	0x4D
	M

	078
	0x4E
	N

	079
	0x4F
	O

	080
	0x50
	P

	081
	0x51
	Q

	082
	0x52
	R

	083
	0x53
	S

	084
	0x54
	T

	085
	0x55
	U

	086
	0x56
	V

	087
	0x57
	W

	088
	0x58
	X

	089
	0x59
	Y

	090
	0x5A
	Z
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Injection de la valeur de la route fond (GPS trame VTG NMEA 183)
sur le bus Seatalk pour que la GA calcule et affiche le vent reel et le VMG




Remarque : J’avais à disposition un ATmega 164P pour cette étude mais il est largement surdimensionné en terme de nombre d’E/S…

De même, les transistors petits signaux BC547 et ZVN2210A sont ceux que j’avais sous la main, ainsi que le XOR fait avec un 4011…
 

 
6. Aperçu du programme source (fonction ‘main’, très courte …)
/********************************************************************/

/*                        Programme VMG_v3_LCD                      */

/********************************************************************/

// le 06 10 2016

// ATmega164

// extrait la donnee 'vitesse fond' de la trame GPS "$GPVTG"

// pour l'injecter sur le bus Seatalk mais pas en vitesse fond (0x52 0x01 XX XX)

// la GA demande l'ID de la vitesse surface (0x20 0x01 XX XX)

// avec XX XX lsb first, msb second, vitesse en diziemes de noeuds.

// ajout dans ATmega164P_VMG.h de TAILLE, EMPTY et FULL

#include "ATmega164_VMG.h"

extern void Initialisations(void);

extern byte Reception_Trame_NMEA(void);

extern byte Emission_Trame_Seatalk(void);

extern void Tempo_1s(void);

// Fonction principale de VMG_v3_LCD

//**********************************

void main (void)


{


Initialisations();


Interrupts_Enable;


while (1)


{



while (Reception_Trame_NMEA()==FALSE);

// reception sur USART0



asm("NOP");



while (Emission_Trame_Seatalk()==FALSE);
// emission sur USART1



Tempo_1s();



}


}
Pour info, ma chaîne de développement logicielle est composée d’un compilateur Image Craft Jump start C for AVR, du logiciel AVR studio4 et de l’interface JTAGICE mk2 mais il est possible d’utiliser d’autres microcontrôleurs (PIC…).
