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1. Introduction

Ce manuel est votre référence pour l'utilisation de la librairie Java pour Android de Yoctopuce pour
interfacer vos senseurs et contrleurs USB.

Le chapitre suivant reprend un chapitre du manuel du module USB gratuit Yocto-Demo, afin
d'illustrer l'utilisation de la librairie sur des exemples concrets.

Le reste du manuel documente chaque fonction, classe et méthode de I'API. La premiére section
décrit les fonctions globales d'ordre général, et les sections décrivent les différentes classes, utiles
selon le module Yoctopuce utilisé. Pour plus d'informations sur la signification et ['utilisation d'un
attribut particulier d'un module, il est recommandé de se référer a la documentation spécifique du
module, qui contient plus de détails.
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2. Utilisation du Yocto-Demo avec Android

A vrai dire, Android n'est pas un langage de programmation, c'est un systéme d'exploitation
développé par Google pour les appareils portables tels que smart phones et tablettes. Mais il se
trouve que sous Android tout est programmé avec le méme langage de programmation: Java. En
revanche les paradigmes de programmation et les possibilités d'accés au hardware sont légérement
différentes par rapport au Java classique, ce qui justifie un chapitre a part sur la programmation
Android.

2.1. Accés Natif et Virtual Hub.

Contrairement a I'API Java classique, I'API Java pour Android accéde aux modules USB de maniére
native. En revanche, comme il n'existe pas de VirtualHub tournant sous Android, il n'est pas possible
de prendre le contrble a distance de modules Yoctopuce pilotés par une machine sous Android. Bien
sar, I'API Java pour Android reste parfaitement capable de se connecter a un VirtualHub tournant sur
un autre OS.

2.2. Préparation

Connectez-vous sur le site de Yoctopuce et téléchargez la librairie de programmation pour Java pour
Android”. La librairie est disponible en fichiers sources, mais elle aussi disponible sous la forme d'un
fichier jar. Branchez vos modules, décompressez les fichiers de la librairie dans le répertoire de votre
choix. Et configurez votre environnement de programmation Android pour qu'il puisse les trouver.

Afin de les garder simples, tous les exemples fournis dans cette documentation sont des fragments
d'application Android. Vous devrez les intégrer dans vos propres applications Android pour les faire
fonctionner. En revanche vous pourrez trouver des applications complétes dans les exemples fournis
avec la librairie Java pour Android.

2.3. Compatibilité

Dans un monde idéal, il suffirait d'avoir un téléphone sous Android pour pouvoir faire fonctionner des
modules Yoctopuce. Malheureusement, la réalité est Iégerement différente, un appareil tournant
sous Android doit répondre a un certain nombre d'exigences pour pouvoir faire fonctionner des
modules USB Yoctopuce en natif.

1 www.yoctopuce.com/FR/libraries.php
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2. Utilisation du Yocto-Demo avec Android

Android 4.x

Android 4.0 (api 14) et suivants sont officiellement supportés. Théoriquement le support USB host
fonctionne depuis Android 3.1. Mais sachez que Yoctopuce ne teste régulierement I'API Java pour
Android qu'a partir de Android 4.

Support USB host

Il faut bien sdr que votre machine dispose non seulement d'un port USB, mais il faut aussi que ce
port soit capable de tourner en mode host. En mode host, la machine prend littéralement le controle
des périphériques qui lui sont raccordés. Les ports USB d'un ordinateur bureau, par exemple,
fonctionnent mode host. Le pendant du mode host est le mode device. Les clefs USB par exemple
fonctionnent en mode device: elles ne peuvent qu'étre contrdlées par un host. Certains ports USB
sont capables de fonctionner dans les deux modes, ils s'agit de ports OTG (On The Go). Il se trouve
que beaucoup d'appareils portables ne fonctionnent qu'en mode "device": ils sont congus pour étre
branchés a chargeur ou un ordinateur de bureau, rien de plus. Il est donc fortement recommandé de
lire attentivement les spécifications techniques d'un produit fonctionnant sous Android avant
d'espérer le voir fonctionner avec des modules Yoctopuce.

Disposer d'une version correcte d'Android et de ports USB fonctionnant en mode host ne suffit
malheureusement pas pour garantir un bon fonctionnement avec des modules Yoctopuce sous
Android. En effet certains constructeurs configurent leur image Android afin que les périphériques
autres que clavier et mass storage soit ignorés, et cette configuration est difficlement détectable. En
I'état actuel des choses, le meilleur moyen de savoir avec certitude si un matériel Android spécifique
fonctionne avec les modules Yoctopuce consiste a essayer.

Matériel supporté
La librairie est testée et validée sur les machines suivantes:

Samsung Galaxy S3
Samsung Galaxy Note 2
Google Nexus 5

Google Nexus 7

Acer Iconia Tab A200

Asus Tranformer Pad TF300T
Kurio 7

Si votre machine Android n'est pas capable de faire fonctionner nativement des modules Yoctopuce,
il vous reste tout de méme la possibilité de controler a distance des modules pilotés par un
VirtualHub sur un autre OS ou un YoctoHub?.

2.4. Activer le port USB sous Android

Par défaut Android nautorise pas une application a accéder aux périphériques connectés au port
USB. Pour que votre application puisse interagir avec un module Yoctopuce branché directement sur
votre tablette sur un port USB quelques étapes supplémentaires sont nécessaires. Si vous comptez
uniquement interagir avec des modules connectés sur une autre machine par IP, vous pouvez
ignorer cette section.

Il faut déclarer dans son AndroidManifest.xml l'utilisation de la fonctionnalité "USB Host" en
ajoutant le tag <uses-feature android:name="android.hardware.usb.host" />
dans la section manifest.

<manifest ...>

<uses-feature android:name="android.hardware.usb.host" />;

2 Les YoctoHub sont un moyen simple et efficace d'ajouter une connectivité réseau a vos modules Yoctopuce. http://
www.yoctopuce.com/FR/products/category/extensions-et-reseau
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2. Utilisation du Yocto-Demo avec Android

</manifest>

Lors du premier accés a un module Yoctopuce, Android va ouvrir une fenétre pour informer
l'utilisateur que l'application va accéder module connecté. L'utilisateur peut refuser ou autoriser
laccés au périphérique. Si l'utilisateur accepte, l'application pourra accéder au périphérique
connecté jusqu'a la prochaine déconnexion du périphérique. Pour que la librairie Yoctopuce puisse
gérer correctement ces autorisations, il faut lui fournir un pointeur sur le contexte de I'application en
appelant la méthode EnableUSBHost de la classe YAPI avant le premier accés USB. Cette fonction
prend en argument un objet de la classe android.content.Context (ou d'une sous-classe).
Comme la classe Activity est une sous-classe de Context, le plus simple est de d'appeler
YAPI.EnableUSBHost (this); dans la méthode onCreate de votre application. Si l'objet
passé en parametre n'est pas du bon type, une exception YAPI Exception sera généree.

@Override
public void onCreate (Bundle savedInstanceState) {
super.onCreate (savedInstanceState);
try {
'/ Pass the application Context to the Yoctopuce Library
YAPI.EnableUSBHost (this) ;
} catch (YAPI Exception e) {
Log.e("Yocto",e.getLocalizedMessage());

}

Lancement automatique

Il est possible d'enregistrer son application comme application par défaut pour un module USB, dans
ce cas des qu'un module sera connecté au systéme, I'application sera lancée automatiquement. I
faut ajouter <action android:name="android.hardware.usb.action.USB_DEVICE_ATTACHED"/> dans
la section <intent-filter> de I'activité principale. La section <activity> doit contenir un pointeur sur un
fichier xml qui contient la liste des modules USB qui peuvent lancer 'application.

<manifest xmlns:android="http://schemas.android.com/apk/res/android"
<uses-feature android:name="android.hardware.usb.host" />

<application ... >

<activity
android:name=".MainActivity" >

<intent-filter>
<action android:name="android.intent.action.MAIN" />
<action android:name="android.hardware.usb.action.USB DEVICE ATTACHED" />
<category android:name="android.intent.category.LAUNCHER" />
</intent-filter>

<meta-data
android:name="android.hardware.usb.action.USB DEVICE ATTACHED"

android:resource="@xml/device filter" />
</activity>
</application>

</manifest>

Le fichier XML qui contient la liste des modules qui peuvent lancer I'application doit étre sauvé dans
le répertoire res/xml. Ce fichier contient une liste de vendorld et devicelD USB en décimal.
L'exemple suivant lance I'application dés qu'un Yocto-Relay ou un Yocto-PowerRelay est connecté.
Vous pouvez trouver le vendorld et deviceld des modules Yoctopuce dans la section caractéristiques

de la documentation.

<?xml version="1.0" encoding="utf-8"?>

<resources>
<usb-device vendor-id="9440" product-id="12" />
<usb-device vendor-id="9440" product-id="13" />
</resources>

www.yoctopuce.com



2. Utilisation du Yocto-Demo avec Android

2.5. Controle de la fonction Led

Il suffit de quelques lignes de code pour piloter un Yocto-Demo. Voici le squelette d'un fragment de
code Java qui utilise la fonction Led.

ool

réecuper 'objet représentant le module (ici conn en local sur USB)

YAPI.EnableUSBHost (this) ;
YAPI.RegisterHub ("usb") ;
led = YLed.FindLed ("YCTOPOC1-123456.1ed") ;

yare

o on vérif
ug, c erii

if (led.isOnline())
{ //Use led.set power ()

}
[oool

Voyons maintenant en détail ce que font ces quelques lignes.

YAPI.EnableUSBHost

La fonction YAPI.EnableUSBHost initialise I'API avec le Context de I'application courante. Cette
fonction prend en argument un objet de la classe android.content.Context (ou d'une sous-
classe). Si vous comptez uniqguement vous connecter a d'autres machines par IP vous cette fonction
est factultative.

YAPIL.RegisterHub

La fonction YAPI .RegisterHub initialise I'API de Yoctopuce en indiquant ou les modules doivent
étre recherchés. Le paramétre est I'adresse du virtual hub capable de voir les modules. Si I'on passe
la chaine de caractéere "usb", I'API va travailler avec les modules connectés localement a la
machine. Si l'initialisation se passe mal, une exception sera générée.

YLed.FindLed

La fonction YLed.FindLed permet de retrouver une led en fonction du numéro de série de son
module héte et de son nom de fonction. Mais vous pouvez tout aussi bien utiliser des noms logiques
qgue vous auriez préalablement configurés. Imaginons un module Yocto-Demo avec le numéros de
série YCTOPOC1-123456 que vous auriez appelé "MonModule" et dont vous auriez nommé la
fonction led "MaFonction", les cinq appels suivants seront strictement équivalents (pour autant que
MafFonction ne soit définie qu'une fois, pour éviter toute ambiguité):

led = YLed.FindLed ("YCTOPOC1-123456.1led")

led = YLed.FindLed ("YCTOPOC1-123456.MaFonction")
led = YLed.FindLed ("MonModule.led")

led = YLed.FindLed ("MonModule.MaFonction")

led = YLed.FindLed ("MaFonction")

YLed.FindLed renvoie un objet que vous pouvez ensuite utiliser a loisir pour contréler la led.

isOnline

La méthode YLed.isOnline () de l'objet renvoyé par FindLed permet de savoir si le module
correspondant est présent et en état de marche.

set_power

La fonction set power () de l'objet renvoyeé par YLed.FindLed permet d'allumer et d'éteindre la
led. L'argument est YLed.POWER_ON ou YLed.POWER_OFF. Vous trouverez dans la référence de
l'interface de programmation d'autres méthodes permettant de contréler précisément la luminosité et
de faire clignoter automatiquement la led.

6 www.yoctopuce.com



2. Utilisation du Yocto-Demo avec Android

Un exemple réel

Lancez votre environnement java et ouvrez le projet correspondant, fourni dans le répertoire

Examples/Doc-Examples de la librairie Yoctopuce.

Vous reconnaitrez dans cet exemple ['utilisation des fonctions expliquées ci-dessus, cette fois
utilisées avec le décorum nécessaire a en faire un petit programme d'exemple concret.

package com.yoctopuce.doc examples;

import android.app.Activity;

import android.os.Bundle;

import android.view.View;

import android.widget.AdapterView;

import android.widget.AdapterView.OnItemSelectedListener;
import android.widget.ArrayAdapter;

import android.widget.Spinner;

import com.yoctopuce.YoctoAPI.YAPI;
import com.yoctopuce.YoctoAPI.YAPI Exception;
import com.yoctopuce.YoctoAPI.YLed;

public class GettingStarted Yocto Demo extends Activity implements

{

private YLed led = null;
private ArrayAdapter<String> aa;

@Override

public void onCreate (Bundle savedInstanceState)

{
super.onCreate (savedInstanceState) ;
setContentView (R.layout.gettingstarted yocto demo) ;
Spinner my spin = (Spinner) findViewById(R.id.spinnerl);
my spin.setOnItemSelectedListener (this);

OnItemSelectedListener

aa = new ArrayAdapter<String>(this, android.R.layout.simple spinner item);

aa.setDropDownViewResource (android.R.layout.simple spinner

my spin.setAdapter (aa);

}

@Override
protected void onStart ()
{

super.onStart () ;

try {
aa.clear();
YAPI.EnableUSBHost (this) ;
YAPI.RegisterHub ("usb");
YLed r = YLed.FirstLed () ;
while (r != null) {
String hwid = r.get hardwareId();
aa.add (hwid) ;
r = r.nextLed();
}
} catch (YAPI Exception e) {
e.printStackTrace () ;
// refrest A
aa.notifyDataSetChanged (

h Spinner

}

@Override
protected void onStop ()
{
super.onStop () ;
YAPI.FreeAPI();
}

@Override

dropdown_item) ;

public void onItemSelected (AdapterView<?> parent, View view, int pos, long id)

{
String hwid = parent.getItemAtPosition (pos).toString();
led = YLed.FindLed (hwid) ;

www.yoctopuce.com



2. Utilisation du Yocto-Demo avec Android

@Override

public void onNothingSelected (AdapterView<?> arg0)
{

}

/** Called when the user touches the button State A */

public void setLedOn (View view)

response

led.setPower (YLed.POWER ON) ;
} catch (YAPI Exception e) {
e.printStackTrace() ;
}
}

/** Called when the user touches the button State B */
public void setLedOff (View view)
{

// Do something in response to button click
if (led != null)
try {

led.setPower (YLed.POWER OFF) ;
} catch (YAPI Exception e) {
e.printStackTrace () ;

}

2.6. Contréle de la partie module

Chaque module peut-étre contrélé d'une maniére similaire, vous trouverez ci-dessous un simple
programme d'exemple affichant les principaux parameétres d'un module et permettant d'activer la
balise de localisation.

package com.yoctopuce.doc examples;

import android.app.Activity;

import android.os.Bundle;

import android.util.Log;

import android.view.View;

import android.widget.AdapterView;

import android.widget.AdapterView.OnItemSelectedListener;
import android.widget.ArrayAdapter;

import android.widget.Spinner;

import android.widget.Switch;

import android.widget.TextView;

import com.yoctopuce.YoctoAPI.YAPI;
import com.yoctopuce.YoctoAPI.YAPI Exception;
import com.yoctopuce.YoctoAPI.YModule;

public class ModuleControl extends Activity implements OnItemSelectedListener

{

private ArrayAdapter<String> aa;
private YModule module = null;

@Override
public void onCreate (Bundle savedInstanceState)
{
super.onCreate (savedInstanceState) ;
setContentView (R.layout.modulecontrol) ;
Spinner my spin = (Spinner) findViewById(R.id.spinnerl);
my spin.setOnItemSelectedListener (this);
aa = new ArrayAdapter<String>(this, android.R.layout.simple spinner item);
aa.setDropDownViewResource (android.R.layout.simple spinner dropdown item) ;
my spin.setAdapter (aa);
}

@Override

8 www.yoctopuce.com



2. Utilisation du Yocto-Demo avec Android

protected void onStart ()
{

super.onStart () ;

try {
aa.clear () ;
YAPI.EnableUSBHost (this) ;
YAPI.RegisterHub ("usb") ;
YModule r = YModule.FirstModule () ;
while (r != null) {
String hwid = r.get hardwareId();
aa.add (hwid) ;
r = r.nextModule () ;
}
} catch (YAPI Exception e) {
e.printStackTrace () ;
}
// refresh Spinner with detected relay
aa.notifyDataSetChanged() ;
}

@Override
protected void onStop ()
{
super.onStop () ;
YAPI.FreeAPI();
}

private void DisplayModuleInfo ()

{
TextView field;

if (module == null)
return;

try {
field = (TextView) findViewById(R.id.serialfield);
field.setText (module.getSerialNumber()) ;
field = (TextView) findViewById(R.id.logicalnamefield);
field.setText (module.getLogicalName()) ;
field = (TextView) findViewById(R.id.luminosityfield);
field.setText (String.format ("$d%%", module.getLuminosity()));
field = (TextView) findViewById(R.id.uptimefield);
field.setText (module.getUpTime () / 1000 + " sec");
field = (TextView) findViewById(R.id.usbcurrentfield);
field.setText (module.getUsbCurrent () + " mA");
Switch sw = (Switch) findViewById(R.id.beaconswitch);
Log.d("switch", "beacon" + module.get beacon());
sw.setChecked (module.getBeacon () == YModule.BEACON ON) ;
field = (TextView) findViewById(R.id.logs);

field.setText (module.get lastLogs());

} catch (YAPI Exception e) {
e.printStackTrace () ;
}
}

@Override
public void onItemSelected(AdapterView<?> parent, View view, int pos, long id)
{
String hwid = parent.getItemAtPosition (pos).toString():;
module = YModule.FindModule (hwid) ;
DisplayModuleInfo () ;
}

@Override

public void onNothingSelected (AdapterView<?> arg0)
{

}

public void refreshInfo (View view)

{
DisplayModuleInfo() ;

}

public void toggleBeacon (View view)

{

if (module == null)
return;
boolean on = ((Switch) view) .isChecked() ;

www.yoctopuce.com 9



2. Utilisation du Yocto-Demo avec Android

try {
if (on) {
module.setBeacon (YModule.BEACON ON) ;
} else {
module.setBeacon (YModule.BEACON OFF) ;
}
} catch (YAPI Exception e) {
e.printStackTrace () ;

}

Chaque propriété xxx du module peut étre lue grace a une méthode du type YModule.get xxxx
(), et les propriétés qui se sont pas en lecture seule peuvent étre modifieées a I'aide de la méthode
YModule.set xxx () Pour plus de détails concernant ces fonctions utilisées, reportez-vous aux
chapitre API

Modifications des réglages du module

Lorsque que vous souhaitez modifier les réglages d'un module, il suffit d'appeler la fonction
YModule.set xxx () correspondante, cependant cette modification n'a lieu que dans la mémoire
vive du module: si le module redémarre, les modifications seront perdues. Pour qu'elle soient
mémorisées de maniére persistante, il est nécessaire de demander au module de sauvegarder sa
configuration courante dans sa mémoire non volatile. Pour cela il faut utiliser la méthode
YModule.saveToFlash (). Inversement il est possible de forcer le module a oublier ses réglages
courants en utilisant la méthode YModule.revertFromFlash (). Ce petit exemple ci-dessous
vous permet changer le nom logique d'un module.

package com.yoctopuce.doc examples;

import android.app.Activity;

import android.os.Bundle;

import android.view.View;

import android.widget.AdapterView;

import android.widget.AdapterView.OnItemSelectedListener;
import android.widget.ArrayAdapter;

import android.widget.EditText;

import android.widget.Spinner;

import android.widget.TextView;

import android.widget.Toast;

import com.yoctopuce.YoctoAPI.YAPI;
import com.yoctopuce.YoctoAPI.YAPI Exception;
import com.yoctopuce.YoctoAPI.YModule;

public class SaveSettings extends Activity implements OnItemSelectedListener

{

private ArrayAdapter<String> aa;
private YModule module = null;

@Override
public void onCreate (Bundle savedInstanceState)
{
super.onCreate (savedInstanceState) ;
setContentView (R.layout.savesettings) ;
Spinner my spin = (Spinner) findViewById(R.id.spinnerl);
my spin.setOnItemSelectedListener (this);
aa = new ArrayAdapter<String>(this, android.R.layout.simple spinner item);
aa.setDropDownViewResource (android.R.layout.simple spinner dropdown_ item) ;
my spin.setAdapter (aa);

}

@Override
protected void onStart ()
{

super.onStart () ;

try {
aa.clear () ;
YAPI.EnableUSBHost (this) ;
YAPI.RegisterHub ("usb");

10 www.yoctopuce.com



2. Utilisation du Yocto-Demo avec Android

YModule r = YModule.FirstModule () ;
while (r != null) {
String hwid = r.get hardwareId();
aa.add (hwid) ;
r = r.nextModule () ;
}
} catch (YAPI Exception e) {
e.printStackTrace() ;
}
// refr
aa.notifyDataSetChanged() ;

sh Spinner with detected relay

}

@Override
protected void onStop ()
{
super.onStop () ;
YAPI.FreeAPI () ;
}

private void DisplayModuleInfo ()

{
TextView field;

if (module == null)
return;
try {
YAPI.UpdateDevicelList () ;// fixme
field = (TextView) findViewById(R.id.logicalnamefield);

field.setText (module.getLogicalName()) ;
} catch (YAPI Exception e) {
e.printStackTrace () ;
}
}

@Override
public void onItemSelected (AdapterView<?> parent, View view, int pos, long id)
{
String hwid = parent.getItemAtPosition (pos) .toString();
module = YModule.FindModule (hwid) ;
DisplayModuleInfo () ;
}

@Override

public void onNothingSelected(AdapterView<?> arg0)
{

}

public void saveName (View view)

{

if (module == null)
return;
EditText edit = (EditText) findViewById(R.id.newname) ;
String newname = edit.getText () .toString();
try {
if (!YAPI.CheckLogicalName (newname)) {
Toast.makeText (getApplicationContext (), "Invalid name (" + newname + ")"
Toast.LENGTH LONG) .show () ;
return;

}
module.set logicalName (newname) ;
module.saveToFlash(); // do not forget this
edit.setText ("") ;

} catch (YAPI Exception ex) {
ex.printStackTrace () ;

}
DisplayModuleInfo () ;

Attention, le nombre de cycles d'écriture de la mémoire non volatile du module est limité. Passé cette
limite plus rien ne garantit que la sauvegarde des réglages se passera correctement. Cette limite,
liée a la technologie employée par le micro-processeur du module se situe aux alentour de 100000
cycles. Pour résumer vous ne pouvez employer la fonction YModule.saveToFlash () que
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100000 fois au cours de la vie du module. Veillez donc a ne pas appeler cette fonction depuis
l'intérieur d'une boucle.

Enumeration des modules

Obtenir la liste des modules connectés se fait a I'aide de la fonction YModule.yFirstModule ()
qui renvoie le premier module trouvé, il suffit ensuite d'appeler la mehode nextModule () de cet
objet pour trouver les modules suivants, et ce tant que la réponse n'est pas un null. Ci-dessous un
petit exemple listant les module connectés

package com.yoctopuce.doc examples;

import
import
import
import
import

import
import
import

public
{

android.app.Activity;
android.os.Bundle;
android.view.View;
android.widget.LinearLayout;
android.widget.TextView;

com.yoctopuce.YoctoAPI.YAPI;

com.yoctopuce.YoctoAPI.YAPI Exception;
com.yoctopuce.YoctoAPI.YModule;

class Inventory extends Activity

@Override
public void onCreate (Bundle savedInstanceState)

{

}

super.onCreate (savedInstanceState);
setContentView (R.layout.inventory) ;

public void refreshInventory(View view)

{

}

LinearLayout layout = (LinearLayout)

layout.removeAllViews () ;

try {
YAPI .UpdateDeviceList () ;
YModule module = YModule
while (module != null) {
String line = module

.FirstModule () ;

.get serialNumber ()

TextView tx = new TextView (this);

tx.setText (1line);
layout.addView (tx) ;

module = module.nextModule () ;

}
} catch (YAPI Exception e)
e.printStackTrace () ;

}

@Override
protected void onStart ()

{

}

super.onStart () ;
try {

{

YAPI.EnableUSBHost (this) ;

YAPI.RegisterHub ("usb");

} catch (YAPI Exception e)
e.printStackTrace () ;

}

refreshInventory(null) ;

@Override
protected void onStop ()

{

super.onStop () ;
YAPI.FreeAPI();

’

{

findViewById(R.

4o

id.inventoryList);

(" + module.get productName () +

12
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2.7. Gestion des erreurs

Lorsque vous implémentez un programme qui doit interagir avec des modules USB, vous ne pouvez
pas faire abstraction de la gestion des erreurs. Il y aura forcément une occasion ou un utilisateur
aura débranché le périphérique, soit avant de lancer le programme, soit méme en pleine opération.
La librairie Yoctopuce est prévue pour vous aider a supporter ce genre de comportements, mais
votre code doit néanmoins étre fait pour se comporter au mieux pour interpréter les erreurs signalées
par la librairie.

La maniére la plus simple de contourner le probleme est celle que nous avons employé pour les
petits exemples précédents de ce chapitre: avant d'accéder a un module, on vérifie qu'il est en ligne
avec la méthode isOnline () et on suppose ensuite qu'il va y rester pendant la fraction de
seconde nécessaire a exécuter les lignes de code suivantes. Ce n'est pas parfait, mais ¢a peut
suffire dans certains cas. Il faut toutefois étre conscient qu'on ne peut pas totalement exclure une
erreur se produisant aprés le 1sOnline (), qui pourrait faire planter le programme.

Dans I'API java pour Android, le traitement d'erreur est implémenté au moyen d'exceptions. Vous
devrez donc intercepter et traiter correctement ces exceptions si vous souhaitez avoir un projet fiable
qui ne crashera pas des que vous débrancherez un module.
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3.1. Fonctions générales

Ces quelques fonctions générales permettent l'initialisation et la configuration de la librairie Yoctopuce.
Dans la plupart des cas, un appel a yRegi st er Hub() suffira en tout et pour tout. Ensuite, vous

pourrez appeler la fonction globale yFi nd. .. () ouyFirst... () correspondant a votre module
pour pouvoir interagir avec lui.

Pour utiliser les fonctions décrites ici, vous devez inclure:

<script type='"text/javascript' src="yocto_api.js'></script>
nodej s | var yoctolib = require(‘'yoctolib’);

var YAPI = yoctolib.YAPI;

var YModule = yoctolib.YModule;
require_once('yocto_api.php);

#include "yocto_api.h"

#import "yocto_api.h"

uses yocto_api;

yocto_api.vb

yocto_api.cs

import com.yoctopuce.YoctoAPI.YModule;
from yocto_api import *

Fonction globales
yCheckLogicalName(name)

Vérifie si un nom donné est valide comme nom logique pour un module ou une fonction.
yDisableExceptions()

Désactive I'utilisation d'exceptions pour la gestion des erreurs.
yEnableExceptions()

Réactive l'utilisation d'exceptions pour la gestion des erreurs.
yEnableUSBHost(osContext)

Cette fonction est utilisée uniquement sous Android.
yFreeAPI()

Libére la mémoire dynamique utilisée par la librairie Yoctopuce.
yGetAPIVersion()

Retourne la version de la librairie Yoctopuce utilisée.
yGetTickCount()

Retourne la valeur du compteur monotone de temps (en millisecondes).
yHandleEvents(errmsg)

Maintient la communication de la librairie avec les modules Yoctopuce.
yInitAPI(mode, errmsg)

Initialise la librairie de programmation de Yoctopuce explicitement.
yPreregisterHub(url, errmsg)

Alternative plus tolerante & RegisterHub().
yRegisterDeviceArrivalCallback(arrivalCallback)

Enregistre une fonction de callback qui sera appelée a chaque fois qu'un module est branché.
yRegisterDeviceRemovalCallback(removalCallback)

Enregistre une fonction de callback qui sera appelée a chaque fois qu'un module est débranché.
yRegisterHub(url, errmsg)

Configure la librairie Yoctopuce pour utiliser les modules connectés sur une machine donnée.

yRegisterHubDiscoveryCallback(hubDiscoveryCallback)
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Enregistre une fonction de callback qui est appelée chaque fois qu'un hub réseau s'annonce avec un
message SSDP.

yRegisterLogFunction(logfun)
Enregistre une fonction de callback qui sera appellée a chaque fois que I'API a quelque chose a dire.

ySelectArchitecture(arch)
Sélectionne manuellement I'architecture de la libraire dynamique a utiliser pour accéder a USB.

ySetDelegate(object)

(Objective-C uniguement) Enregistre un objet délégué qui doit se conformer au protocole
YDevi ceHot Pl ug.

ySetTimeout(callback, ms_timeout, arguments)

Appelle le callback spécifié aprés un temps d'attente spécifié.
ySleep(ms_duration, errmsg)

Effectue une pause dans I'exécution du programme pour une durée spécifiée.
yTriggerHubDiscovery(errmsg)

Relance une détection des hubs réseau.

yUnregisterHub(url)

Configure la librairie Yoctopuce pour ne plus utiliser les modules connectés sur une machine préalablement
enregistrer avec RegisterHub.

yUpdateDeviceList(errmsg)

Force une mise-a-jour de la liste des modules Yoctopuce connectés.
yUpdateDeviceList_async(callback, context)

Force une mise-a-jour de la liste des modules Yoctopuce connectés.
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YAPI.CheckLogicalName() YAPI

yCheckLogicalName()YAPI . CheckLogi cal Nane()

Vérifie si un nom donné est valide comme nom logique pour un module ou une fonction.

boolean CheckLogicalName( String name)

Un nom logique valide est formé de 19 caractéres au maximum, choisis parmi A. . Z,a. . z,0..9, et
- . Lorsqu'on configure un nom logique avec une chaine incorrecte, les caractéres invalides sont

ignorés.

Vs

Parameétres :
name une chaine de caractéres contenant le nom vérifier.

Retourne :
t r ue sile nom est valide, f al se dans le cas contraire.
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YAPI.EnableUSBHost() YAPI
yEnableUSBHost()YAPI . Enabl eUSBHost ()

Cette fonction est utilisée uniguement sous Android.

void EnableUSBHost( Object osContext)

Avant d'appeler yRegi st er Hub( " usb") il faut activer le port USB host du systeme. Cette fonction
prend en argument un objet de la classe android.content.Context (ou d'une sous-classe). Il n'est pas
nécessaire d'appeler cette fonction pour accéder au modules a travers le réseau.

Paramétres :
osContext un objet de classe android.content.Context (ou une sous-classe)
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YAPI.FreeAPI() YAPI
yFreeAPI()YAPI . Fr eeAPI ()

Libére la mémoire dynamique utilisée par la librairie Yoctopuce.
void FreeAPI( )

Il n'est en général pas nécessaire d'appeler cette fonction, sauf si vous désirez libérer tous les blocs de
mémoire alloués dynamiquement dans le but d'identifier une source de blocs perdus par exemple. Vous
ne devez plus appeler aucune fonction de la librairie aprés avoir appelé yFr eeAPI (), sous peine de
crash.
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YAPI.GetAPIVersion() YAPI
yGetAPIVersion()YAPI . Get API Ver si on()

Retourne la version de la librairie Yoctopuce utilisée.
String GetAPIVersion( )

La version est retournée sous forme d'une chaine de caractéres au format
"Maj eur e. M neur e. NoBui | d", par exemple " 1. 01. 5535" . Pour les langages utilisant une DLL
externe (par exemple C#, VisualBasic ou Delphi), la chaine contient en outre la version de la DLL au
méme format, par exemple " 1. 01. 5535 (1. 01. 5439)".

Si vous désirez vérifier dans votre code que la version de la librairie est compatible avec celle que vous
avez utilisé durant le développement, vérifiez que le numéro majeur soit strictement égal et que le
numéro mineur soit égal ou supérieur. Le numéro de build n'est pas significatif par rapport a la
compatibilité de Ia librairie.

Retourne :
une chaine de caractéres décrivant la version de la librairie.
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YAPI.GetTickCount() YAPI
yGetTickCount()YAPI . Get Ti ckCount ()

Retourne la valeur du compteur monotone de temps (en millisecondes).
long GetTickCount( )

Ce compteur peut étre utilisé pour calculer des délais en rapport avec les modules Yoctopuce, dont la
base de temps est aussi la milliseconde.

Retourne :
un long entier contenant la valeur du compteur de millisecondes.
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YAPI.HandleEvents() YAPI
yHandleEvents()YAPI . Handl eEvent s()

Maintient la communication de la librairie avec les modules Yoctopuce.

int HandleEvents( )

Si votre programme inclut des longues boucles d'attente, vous pouvez y inclure un appel a cette
fonction pour que la librairie prenne en charge les informations mise en attente par les modules sur les
canaux de communication. Ce n'est pas strictement indispensable mais cela peut améliorer la réactivité
des la librairie pour les commandes suivantes.

Cette fonction peut signaler une erreur au cas a la communication avec un module Yoctopuce ne se
passerait pas comme attendu.

Parameétres :

errmsg une chaine de caractéres passée par référence, dans laquelle sera stocké un éventuel message
d'erreur.

Retourne :
YAPI _SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.




3. Reference

YAPLInitAPI() YAPI
yINitAPI)YAPI . I ni t API ()

Initialise la librairie de programmation de Yoctopuce explicitement.
int InitAPI( int mode)
Il n'est pas indispensable d'appeler yI ni t API (), la librairie sera automatiquement initialisée de toute

maniére au premier appel a yRegi st er Hub() .

Lorsque cette fonctin est utilisée avec comme node la valeur Y_DETECT _NONE, il faut explicitement
appeler yRegi st er Hub() pour indiquer a la librairie sur quel VirtualHub les modules sont connectés,
avant d'essayer d'y accéder.

Parametres :

mode un entier spécifiant le type de détection automatique de modules a utiliser. Les valeurs possibles
sont Y _DETECT NONE,Y DETECT USB,Y DETECT NETetY DETECT ALL.

errmsg une chaine de caractéres passée par référence, dans laquelle sera stocké un éventuel message
d'erreur.

Retourne :
YAPI _SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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YAPI.PreregisterHub() YAPI
yPreregisterHub()YAPI . Pr er egi st er Hub()

Alternative plus tolerante a RegisterHub().

int PreregisterHub( String url)

Cette fonction a le méme but et la méme parameétres que la fonction Regi st er Hub, mais
contrairement a celle-ci Pr er egi st er Hub() ne déclanche pas d'erreur si le hub choisi n'est pas
joignable au moment de I'appel. Il est ainsi possible d'enregistrer un hub réseau indépendemment de la
connectivité, afin de tenter de ne le contacter que lorsqu'on cherche réellement un module.

Parameétres :
url une chaine de caracteres contenant "usb","callback", ou I'URL racine du VirtualHub a utiliser.
errmsg une chaine de caracteres passée par référence, dans laquelle sera stocké un éventuel message
d'erreur.
Retourne :

YAPI _SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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YAPI.RegisterDeviceArrivalCallback() YAPI

yRegisterDeviceArrivalCallback()
YAPI . Regi st er Devi ceArri val Cal | back()

Enregistre une fonction de callback qui sera appelée a chaque fois qu'un module est branché.

void RegisterDeviceArrivalCallback( DeviceArrivalCallback arrivalCallback)

Le callback sera appelé pendant I'éxecution de la fonction yHandl eDevi ceLi st , que vous devrez

appeler régulierement.

Paramétres :
arrivalCallback une procédure qui prend un YModul e en paramétre, ou nul |
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YAPI.RegisterDeviceRemovalCallback() YAPI

yRegisterDeviceRemovalCallback()
YAPI . Regi st er Devi ceRenoval Cal | back()

Enregistre une fonction de callback qui sera appelée a chaque fois qu'un module est débranché.
void RegisterDeviceRemovalCallback( DeviceRemovalCallback removalCallback)
Le callback sera appelé pendant I'éxecution de la fonction yHandl eDevi celLi st , que vous devrez

appeler régulierement.

Paramétres :
removalCallback une procédure qui prend un YMbdul e en paramétre, ou nul |
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YAPI.RegisterHub() YAPI
yRegisterHub()YAPI . Regi st er Hub()

Configure la librairie Yoctopuce pour utiliser les modules connectés sur une machine donnée.
int RegisterHub( String url)

Le premier parametre détermine le fonctionnement de I'API, il peut prendre les valeurs suivantes:

usb: Si vous utilisez le mot-clé usb, I'API utilise les modules Yoctopuce connectés directement par
USB. Certains languages comme PHP, Javascript et Java ne permettent pas un acces direct aux
couches matérielles, usb ne marchera donc pas avec ces languages. Dans ce cas, utilisez un
VirtualHub ou un YoctoHub réseau (voir ci-dessous).

X.X.X.X ou hostname: L'API utilise les modules connectés a la machine dont I'adresse IP est Xx.X.X.X, ou
dont le nom d'h6te DNS est hostname. Cette machine peut étre un ordinateur classique faisant tourner
un VirtualHub, ou un YoctoHub avec réseau (YoctoHub-Ethernet / YoctoHub-Wireless). Si vous désirez
utiliser le VirtualHub tournant sur votre machine locale, utilisez I'adresse IP 127.0.0.1.

callback Le mot-clé callback permet de faire fonctionnner I'API dans un mode appélé "callback HTTP".
C'est un mode spécial permettant, entre autres, de prendre le contréle de modules Yoctopuce a travers
un filtre NAT par l'intermédiaire d'un VirtualHub ou d'un Hub Yoctopuce. Il vous suffit de configuer le
hub pour qu'il appelle votre script & intervalle régulier. Ce mode de fonctionnement n'est disponible
actuellement qu'en PHP et en Node.JS.

Attention, seule une application peut fonctionner a la fois sur une machine donnée en acceés direct a
USB, sinon il y aurait un conflit d'acces aux modules. Cela signifie en particulier que vous devez
stopper le VirtualHub avant de lancer une application utilisant I'acces direct a USB. Cette limitation peut
étre contournée en passant par un VirtualHub plut6t que d'utiliser directement USB.

Si vous désirez vous connecter a un Hub, virtuel ou non, sur lequel le controle d'acces a été activé,
vous devez donner le paramétre url sous la forme:

http://nom not _de_passe@dr esse: port

Vous pouvez appeller RegisterHub plusieurs fois pour vous connecter & plusieurs machines différentes.

Parametres :
url une chaine de caracteres contenant "usb","callback", ou I'URL racine du VirtualHub a utiliser.
errmsg une chaine de caractéres passée par référence, dans laquelle sera stocké un éventuel message
d'erreur.
Retourne :

YAPI _ SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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YAPI.RegisterHubDiscoveryCallback() YAPI
yRegisterHubDiscoveryCallback()
YAPI . Regi st er HubDi scoveryCal | back()

Enregistre une fonction de callback qui est appelée chaque fois qu'un hub réseau s'annonce avec
un message SSDP.

void RegisterHubDiscoveryCallback( HubDiscoveryCallback hubDiscoveryCallback)

la fonction de callback recgois deux chaines de caractéres en parametre La premiére chaine contient le
numéro de série du hub réseau et la deuxiéme chaine contient I'URL du hub. L'URL peut étre passée
directement en argument a la fonction yRegi st er Hub. Le callback sera appelé pendant I'exécution
de la fonction yHandl eDevi celLi st , que vous devrez appeler régulierement.

Parameétres :
hubDiscoveryCallback une procédure qui prend deux chaine de caractéres en parametre, ou nul |
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YAPI.RegisterLogFunction() YAPI
yRegisterLogFunction()
YAPI . Regi st er LogFuncti on()

Enregistre une fonction de callback qui sera appellée a chaque fois que I'API a quelque chose a
dire.

void RegisterLogFunction( LogCallback logfun)

Utile pour débugger le fonctionnement de I'API.

Parameétres :
logfun une procedure qui prend une chaine de caractere en parameétre,
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YAPI.Sleep() YAPI
ySleep()YAPI . Sl eep()

Effectue une pause dans I'exécution du programme pour une durée spécifiée.
int Sleep( long ms_duration)

L'attente est passive, c'est-a-dire qu'elle n'occupe pas significativement le processeur, de sorte a le
laisser disponible pour les autres processus fonctionnant sur la machine. Durant I'attente, la librairie va
néanmoins continuer a lire périodiguement les informations en provenance des modules Yoctopuce en
appelant la fonction yHandl eEvent s() afin de se maintenir a jour.

Cette fonction peut signaler une erreur au cas a la communication avec un module Yoctopuce ne se
passerait pas comme attendu.

Parameétres :
ms_duration un entier correspondant a la durée de la pause, en millisecondes

errmsg une chaine de caracteres passée par référence, dans laquelle sera stocké un éventuel
message d'erreur.

Retourne :
YAPI _ SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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YAPI.TriggerHubDiscovery() YAPI
yTriggerHubDiscovery()
YAPI . Tri gger HubDi scovery()

Relance une détection des hubs réseau.

int TriggerHubDiscovery( )

Si une fonction de callback est enregistrée avec yRegi st er Devi ceRenoval Cal | back elle sera
appelée a chaque hub réseau qui répondra a la détection SSDP.

Ve

Parameétres :

errmsg une chaine de caractéres passée par référence, dans laquelle sera stocké un éventuel message
d'erreur.

Retourne :

YAPI _SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur. En cas d'erreur, déclenche une exception ou
retourne un code d'erreur négatif.
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YAPI.UnregisterHub() YAPI
yUnregisterHub()YAPI . Unr egi st er Hub()

Configure la librairie Yoctopuce pour ne plus utiliser les modules connectés sur une machine
préalablement enregistrer avec RegisterHub.

void UnregisterHub( String url)

Parameétres :
url une chaine de caractéres contenant "usb" ou
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YAPI.UpdateDeviceList() YAPI
yUpdateDeviceList()YAPI . Updat eDevi celLi st ()

Force une mise-a-jour de la liste des modules Yoctopuce connectés.
int UpdateDeviceList( )

La librairie va vérifier sur les machines ou ports USB précédemment enregistrés en utilisant la fonction
yRegi st er Hub si un module a été connecté ou déconnecté, et le cas échéant appeler les fonctions
de callback définies par I'utilisateur.

Cette fonction peut étre appelée aussi souvent que désiré, afin de rendre I'application réactive aux
événements de hot-plug.

Parameétres :

errmsg une chaine de caractéres passée par référence, dans laquelle sera stocké un éventuel message
d'erreur.

Retourne :
YAPI _SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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3.2. Interface de la fonction Accelerometer

La librairie de programmation Yoctopuce permet lire une valeur instantanée du capteur, ainsi que les
extrémas atteints.

Pour utiliser les fonctions décrites ici, vous devez inclure:

<script type="text/javascript' src="yocto_accelerometer.js'></script>
nodej s | var yoctolib = require(‘yoctolib’);

var YAccelerometer = yoctolib.YAccelerometer;
require_once('yocto_accelerometer.php’);
#include "yocto_accelerometer.h"

#import "yocto_accelerometer.h"

uses yocto_accelerometer;
yocto_accelerometer.vb

yocto_accelerometer.cs

import com.yoctopuce.YoctoAPI.YAccelerometer;
from yocto_accelerometer import *

Fonction globales
yFindAccelerometer(func)

Permet de retrouver un accéléromeétre d'aprés un identifiant donné.
yFirstAccelerometer()
Commence I'énumération des accélérometres accessibles par la librairie.
Méthodes des objets YAccel er onet er
accelerometer  calibrateFromPoints(rawValues, refValues)

Enregistre des points de correction de mesure, typiquement pour compenser |'effet d'un botftier sur les
mesures rendues par le capteur.

accelerometer - describe()
Retourne un court texte décrivant de maniére non-ambigiie l'instance de l'accélérometre au format
TYPE( NAVE) =SERI AL. FUNCTI ONI D.

accelerometer - get_advertisedValue()
Retourne la valeur courante de I'accélérométre (pas plus de 6 caracteres).
accelerometer - get_currentRawValue()

Retourne la valeur brute retournée par le capteur (sans arrondi ni calibration), en g, sous forme de nombre a
virgule.

accelerometer - get_currentValue()

Retourne la valeur actuelle de I'accélération, en g, sous forme de nombre & virgule.
accelerometer - get_errorMessage()

Retourne le message correspondant a la derniére erreur survenue lors de l'utilisation de I'accélérometre.
accelerometer - get_errorType()

Retourne le code d'erreur correspondant a la derniére erreur survenue lors de Il'utilisation de l'accéléromeétre.
accelerometer - get_friendlyName()

Retourne un identifiant global de I'accélérométre au format NOM_MODULE. NOM FONCTI ON.
accelerometer - get_functionDescriptor()

Retourne un identifiant unique de type YFUN_DESCR correspondant a la fonction.

accelerometer - get_functionld()
Retourne l'identifiant matériel de I'accélérométre, sans référence au module.

accelerometer - get_hardwareld()
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Retourne lidentifiant matériel unique de l'accélérométre au format SERI AL. FUNCTI ONI D.
accelerometer - get_highestValue()
Retourne la valeur maximale observée pour l'accélération depuis le démarrage du module.

accelerometer - get_logFrequency()

Retourne la fréquence d'enregistrement des mesures dans le datalogger, ou "OFF" si les mesures ne sont
pas stockées dans la mémoire de I'enregistreur de données.

accelerometer - get_logicalName()
Retourne le nom logique de l'accélérometre.

accelerometer - get_lowestValue()
Retourne la valeur minimale observée pour l'accélération depuis le démarrage du module.

accelerometer - get_module()

Retourne l'objet YMbdul e correspondant au module Yoctopuce qui héberge la fonction.
accelerometer - get_module_async(callback, context)

Retourne l'objet YMbdul e correspondant au module Yoctopuce qui héberge la fonction.

accelerometer - get_recordedData(startTime, endTime)

Retourne un objet DataSet représentant des mesures de ce capteur précédemment enregistrées a l'aide du
Datalogger, pour l'intervalle de temps spécifié.

accelerometer - get_reportFrequency()

Retourne la fréquence de notification périodique des valeurs mesurées, ou "OFF" si les natifications
périodiques sont désactivées pour cette fonction.

accelerometer - get_resolution()
Retourne la résolution des valeurs mesurées.

accelerometer - get_unit()

Retourne 'unité dans laquelle I'accélération est exprimée.
accelerometer - get_userData()

Retourne le contenu de l'attribut userData, précédemment stocké a I'aide de la méthode set _user Dat a.
accelerometer - get_xValue()

Retourne la composante X de l'accélération, sous forme de nombre a virgule.

accelerometer - get_yValue()
Retourne la composante Y de l'accélération, sous forme de nombre & virgule.

accelerometer - get_zValue()
Retourne la composante Z de I'accélération, sous forme de nombre a virgule.

accelerometer - isOnline()
Vérifie si le module hébergeant I'accélérométre est joignable, sans déclencher d'erreur.

accelerometer - isOnline_async(callback, context)
Vérifie si le module hébergeant I'accéléromeétre est joignable, sans déclencher d'erreur.

accelerometer - load(msValidity)
Met en cache les valeurs courantes de |'accélérometre, avec une durée de validité spécifiée.

accelerometer - loadCalibrationPoints(rawValues, refValues)

Récupére les points de correction de mesure précédemment enregistrés a l'aide de la méthode
cal i brat eFronPoi nt s.

accelerometer - load_async(msValidity, callback, context)

Met en cache les valeurs courantes de 'accélérométre, avec une durée de validité spécifiée.
accelerometer - nextAccelerometer()

Continue I'énumération des accélérométres commencée a l'aide de YFi r st Accel eronmeter ().

accelerometer - registerTimedReportCallback(callback)



3. Reference

Enregistre la fonction de callback qui est appelée a chaque notification périodique.

accelerometer - registerValueCallback(callback)
Enregistre la fonction de callback qui est appelée a chaque changement de la valeur publiée.

accelerometer - set_highestValue(newval)
Modifie la mémoire de valeur maximale observée.

accelerometer - set_logFrequency(newval)
Modifie la fréquence d'enregistrement des mesures dans le datalogger.

accelerometer - set_logicalName(newval)
Modifie le nom logique de I'accélérometre.

accelerometer - set_lowestValue(newval)
Modifie la mémoire de valeur minimale observée.

accelerometer - set_reportFrequency(newval)
Modifie la fréquence de notification périodique des valeurs mesurées.

accelerometer - set_resolution(newval)
Modifie la résolution des valeurs physique mesurées.

accelerometer - set_userData(data)
Enregistre un contexte libre dans l'attribut userData de la fonction, afin de le retrouver plus tard a l'aide de la
méthode get _user Dat a.

accelerometer - wait_async(callback, context)

Attend que toutes les commandes asynchrones en cours d'exécution sur le module soient terminées, et
appelle le callback passé en parameétre.



3. Reference

YAccelerometer.FindAccelerometer() YAccelerometer
yFindAccelerometer()
YAccel eronet er. Fi ndAccel eronet er ()

Permet de retrouver un accéléromeétre d'aprés un identifiant donné.
YAccelerometer FindAccelerometer( String func)

L'identifiant peut étre spécifié sous plusieurs formes:

- NomLogiqueFonction

- NoSerieModule.ldentifiantFonction

- NoSerieModule.NomLogiqueFonction

- NomLogiqueModule.ldentifiantMatériel

- NomLogiqueModule.NomLogiqueFonction

Cette fonction n'exige pas que l'accéléromeétre soit en ligne au moment ou elle est appelée, 'objet
retourné sera néanmoins valide. Utiliser la méthode YAccel eroneter.i sOnl i ne() pour tester si
l'accélérometre est utilisable & un moment donné. En cas d'ambiguité lorsqu'on fait une recherche par
nom logique, aucune erreur ne sera notifiée: la premiére instance trouvée sera renvoyée. La recherche
se fait d'abord par nom matériel, puis par nom logique.

Ve

Parametres :
func une chaine de caractéres qui référence l'accélérométre sans ambiguité

Retourne :
un objet de classe YAccel er onet er qui permet ensuite de contréler 'accélérométre.




3. Reference

YAccelerometer.FirstAccelerometer() YAccelerometer

yFirstAccelerometer()
YAccel eroneter. First Accel eroneter ()

Commence I'énumération des accélérometres accessibles par la librairie.

YAccelerometer FirstAccelerometer( )

Utiliser la fonction YAccel er onet er. next Accel eronet er () pour itérer sur les autres

accélérometres.

Retourne :
un pointeur sur un objet YAccel er onet er, correspondant au premier accéléromeétre accessible en

ligne, ou nul | siiln'y a pas de accélérométres disponibles.




3. Reference

accelerometer - calibrateFromPoints() YAccelerometer
accel eronet er. cal i brat eFr onPoi nt s()

Enregistre des points de correction de mesure, typiquement pour compenser I'effet d'un botitier sur
les mesures rendues par le capteur.

int calibrateFromPoints( ArrayList<Double> rawValues,
ArrayList<Double> refValues)

Il est possible d'enregistrer jusqu'a cing points de correction. Les points de correction doivent étre
fournis en ordre croissant, et dans la plage valide du capteur. Le module effectue automatiquement une
interpolation linéaire de l'erreur entre les points spécifiés. N'oubliez pas d'appeler la méthode
saveToFl ash() du module sile réglage doit étre préservé.

Pour plus de plus amples possibilités d'appliquer une surcalibration aux capteurs, veuillez contacter
support@yoctopuce.com.

p
Parametres :

rawValues tableau de nombres flottants, correspondant aux valeurs brutes rendues par le capteur pour les
points de correction.

refValues tableau de nombres flottants, correspondant aux valeurs corrigées désirées pour les points de
correction.

Retourne :
YAPI _ SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.




3. Reference

accelerometer . describe() YAccelerometer
accel eronet er. descri be()

Retourne un court texte décrivant de maniére non-ambigiie l'instance de l'accélérométre au format
TYPE( NAVE) =SERI AL. FUNCTI ONI D.

String describe( )

Plus précisément, TYPE correspond au type de fonction, NAME correspond au nom utilsé lors du
premier accés a la fonction, SERI AL correspond au numéro de série du module si le module est
connecté, ou " unr esol ved" sinon, et FUNCTI ONI D correspond a l'identifiant matériel de la fonction
si le module est connecté. Par exemple, La methode va retourner
Rel ay( MyCust omNane. r el ayl) =RELAYLOL- 123456. r el ayl si le module est déja connecté
ou Rel ay( BadCust omeNane. r el ayl) =unr esol ved si le module n'est pas déja connecté. Cette
methode ne declenche aucune transaction USB ou TCP et peut donc étre utilisé dans un debuggeur.

Retourne :
une chaine de caracteéeres décrivant ['accélérometre (ex:
Rel ay( MyCust omName. rel ayl) =RELAYLO1- 123456. rel ayl)




3. Reference

accelerometer . get_advertisedValue() YAccelerometer
accelerometer - advertisedValue()
accel eronet er. get _adverti sedVal ue()

Retourne la valeur courante de I'accélérométre (pas plus de 6 caractéres).

String get_advertisedValue( )

Retourne :
une chaine de caractéres représentant la valeur courante de I'accéléromeétre (pas plus de 6 caracteres).

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_ADVERTI SEDVALUE | NVALI D.




3. Reference

accelerometer . get_currentRawValue() YAccelerometer
accelerometer - currentRawValue()
accel eronet er. get _current Rawval ue()

Retourne la valeur brute retournée par le capteur (sans arrondi ni calibration), en g, sous forme de
nombre a virgule.

double get_currentRawValue( )

Vs

Retourne :
une valeur numérique représentant la valeur brute retournée par le capteur (sans arrondi ni calibration), en
g, sous forme de nombre & virgule

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_CURRENTRAW/ALUE | NVALI D.




3. Reference

accelerometer . get_currentValue() YAccelerometer
accelerometer - currentValue()
accel eronet er. get _current Val ue()

Retourne la valeur actuelle de I'accélération, en g, sous forme de nombre a virgule.

double get_currentValue( )

Retourne :
une valeur numeérique représentant la valeur actuelle de l'accélération, en g, sous forme de nombre a virgule

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_CURRENTVALUE | NVALI D.




3. Reference

accelerometer . get_errorMessage() YAccelerometer
accelerometer - errorMessage()
accel eronet er. get _error Message()

Retourne le message correspondant a la derniére erreur survenue lors de l'utilisation de
l'accélérometre.

String get_errorMessage( )

Cette méthode est principalement utile lorsque la librairie Yoctopuce est utilisée en désactivant la
gestion des exceptions.

Retourne :

une chaine de caractéres correspondant au message de la derniére erreur qui s'est produit lors de
I'utilisation de I'accélérométre.




3. Reference

accelerometer - get_errorType() YAccelerometer
accelerometer - errorType()
accel eroneter. get _errorType()

Retourne le code d'erreur correspondant a la derniére erreur survenue lors de l'utilisation de
l'accélérometre.

int get_errorType()

Cette méthode est principalement utile lorsque la librairie Yoctopuce est utilisée en désactivant la
gestion des exceptions.

Retourne :
un nombre correspondant au code de la derniere erreur qui s'est produit lors de l'utilisation de
l'accélérométre.




3. Reference

accelerometer - get_friendlyName() YAccelerometer
accelerometer - friendlyName()
accel eroneter. get _friendl yNane()

Retourne un identifiant global de I'accélérometre au format NOM MODULE. NOM_FONCTI ON.
String get_friendlyName( )

Le chaine retournée utilise soit les noms logiques du module et de l'accélérométre si ils sont définis,
soit respectivement le numéro de série du module et l'identifant matériel de I'accélérometre (par
exemple: MyCust omNane. r el ayl)

Retourne :
une chaine de caractéres identifiant I'accéléromeéetre en utilisant les noms logiques (ex:

MyCust omNane. rel ayl)

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_FRI ENDLYNANME_| NVALI D.




3. Reference

accelerometer - get_functionDescriptor() YAccelerometer
accelerometer - functionDescriptor()
accel eroneter. get _functi onDescriptor ()

Retourne un identifiant unique de type YFUN_DESCR correspondant a la fonction.

String get_functionDescriptor( )

Cet identifiant peut étre utilisé pour tester si deux instance de YFunct i on référencent physiquement
la méme fonction sur le méme module.

Retourne :
un identifiant de type YFUN_DESCR

Si la fonction n'a jamais été contactée, la valeur retournée sera
Y_FUNCTI ONDESCRI PTOR_I NVALI D




3. Reference

accelerometer - get_functionld() YAccelerometer
accelerometer - functionld()
accel eroneter. get _functionld()

Retourne l'identifiant matériel de I'accélérométre, sans référence au module.
String get_functionld( )

Par exampler el ay1l.

Retourne :
une chaine de caractéres identifiant I'accélérométre (ex: r el ay1)

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_FUNCTI ONI D_| NVALI D.




3. Reference

accelerometer - get_hardwareld() YAccelerometer
accelerometer - hardwareld()
accel eronet er. get _hardwarel d()

Retourne l'identifiant matériel unique de I'accéléromeétre au format SERI AL. FUNCTI ONI D.
String get_hardwareld( )

L'identifiant unique est composé du numéro de série du module et de l'identifiant matériel de
I'accélérométre (par example RELAYLOL- 123456. r el ayl).

Retourne :
une chaine de caractéres identifiant 'accélérométre (ex: RELAYLOL- 123456. r el ay1)

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_HARDWAREI D | NVALI D.




3. Reference

accelerometer . get_highestValue() YAccelerometer
accelerometer - highestValue()
accel eronet er. get _hi ghest Val ue()

Retourne la valeur maximale observée pour l'accélération depuis le démarrage du module.

double get_highestValue( )

~

Retourne :
une valeur numérique représentant la valeur maximale observée pour I'accélération depuis le démarrage du
module

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_HI GHESTVALUE_| NVALI D.




3. Reference

accelerometer . get_logFrequency|() YAccelerometer
accelerometer - logFrequency()
accel eronet er. get | ogFrequency()

Retourne la fréquence d'enregistrement des mesures dans le datalogger, ou "OFF" si les mesures
ne sont pas stockées dans la mémoire de I'enregistreur de données.

String get_logFrequency( )

Vs

Retourne :
une chaine de caractéres représentant la fréquence d'enregistrement des mesures dans le datalogger, ou
"OFF" si les mesures ne sont pas stockées dans la mémoire de I'enregistreur de données

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_LOGFREQUENCY_| NVALI D.
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accelerometer - get_logicalName() YAccelerometer
accelerometer - logicalName()
accel eronet er. get | ogi cal Nane()

Retourne le nom logique de l'accélérometre.

String get_logicalName( )

Retourne :
une chaine de caractéres représentant le nom logique de I'accélérometre.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_LOG CALNANME | NVALI D.




3. Reference

accelerometer - get_lowestValue() YAccelerometer
accelerometer - lowestValue()
accel eronet er. get _| owest Val ue()

Retourne la valeur minimale observée pour l'accélération depuis le démarrage du module.

double get_lowestValue( )

~

Retourne :
une valeur numérique représentant la valeur minimale observée pour I'accélération depuis le démarrage du
module

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_LOWNESTVALUE_| NVALI D.




3. Reference

accelerometer — get_module() YAccelerometer
accelerometer -~ module()
accel eronet er. get _nodul e()

Retourne I'objet YMbdul e correspondant au module Yoctopuce qui héberge la fonction.
YModule get_module()

Si la fonction ne peut étre trouvée sur aucun module, l'instance de YMbodul e retournée ne sera pas
joignable.

Retourne :
une instance de YModul e




3. Reference

accelerometer - get_recordedData() YAccelerometer
accelerometer - recordedData()
accel eronet er. get _recordedDat a()

Retourne un objet DataSet représentant des mesures de ce capteur précédemment enregistrées a
l'aide du Datalogger, pour l'intervalle de temps spécifié.

YDataSet get_recordedData( long startTime, long endTime)

Veuillez vous référer a la documentation de la classe DataSet pour plus plus d'informations sur la
maniére d'obtenir un apercu des mesures pour la période, et comment charger progressivement une
grande quantité de mesures depuis le dataLogger.

Cette méthode ne fonctionne que si le module utilise un firmware récent, car les objets DataSet ne sont
pas supportés par les firmwares antérieurs a la révision 13000.

Paramétres :

startTime le début de l'intervalle de mesure désiré, c'est & dire en nombre de secondes depuis le ler
janvier 1970 UTC. La valeur 0 peut étre utilisée pour ne poser aucune limite sur le début des
mesures.

endTime la find de l'intercalle de mesure désiré, c'est a dire en nombre de secondes depuis le ler janvier
1970 UTC. La valeur 0 peut étre utilisée pour ne poser aucune limite de fin.

Retourne :
une instance de YDataSet, dont les méthodes permettent de d'accéder aux données historiques souhaitées.




3. Reference

accelerometer . get_reportFrequency() YAccelerometer
accelerometer - reportFrequency()
accel eronet er. get _report Frequency()

Retourne la fréquence de notification périodique des valeurs mesurées, ou "OFF" si les notifications
périodiques sont désactivées pour cette fonction.

String get_reportFrequency( )

Vs

Retourne :
une chaine de caractéres représentant la fréquence de notification périodique des valeurs mesurées, ou
"OFF" si les naotifications périodiques sont désactivées pour cette fonction

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_REPORTFREQUENCY _| NVALI D.




3. Reference

accelerometer - get_resolution() YAccelerometer
accelerometer - resolution()
accel eroneter. get _resol ution()

Retourne la résolution des valeurs mesurées.
double get_resolution()

La résolution correspond a la précision numérique de la représentation des mesures. Elle n'est pas
forcément identique a la précision réelle du capteur.

Retourne :
une valeur numérique représentant la résolution des valeurs mesurées

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_RESCLUTI ON_| NVALI D.
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accelerometer - get_unit() YAccelerometer
accelerometer - unit()accel eronet er. get _uni t ()

Retourne l'unité dans laquelle I'accélération est exprimée.

String get_unit( )

Retourne :
une chaine de caractéres représentant I'unité dans laquelle I'accélération est exprimée

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_UNI T_| NVALI D.




3. Reference

accelerometer — get_userData() YAccelerometer
accelerometer - userData()
accel eronet er. get _user Dat a()

Retourne le contenu de l'attribut userData, précédemment stocké a l'aide de la méthode
set _user Dat a.

Object get_userData( )

Cet attribut n'es pas utilisé directement par I'API. Il est a la disposition de I'appelant pour stocker un
contexte.

Retourne :
I'objet stocké précédemment par I'appelant.




3. Reference

accelerometer - get_xValue() YAccelerometer
accelerometer - xValue()
accel eronet er. get _xVal ue()

Retourne la composante X de l'accélération, sous forme de nombre a virgule.

double get_xValue()

Retourne :
une valeur numeérique représentant la composante X de I'accélération, sous forme de nombre a virgule

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_XVALUE | NVALI D.
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accelerometer - get_yValue() YAccelerometer
accelerometer - yValue()
accel eronet er. get _yVal ue()

Retourne la composante Y de l'accélération, sous forme de nombre a virgule.

double get_yValue()

Retourne :
une valeur numeérique représentant la composante Y de l'accélération, sous forme de nombre a virgule

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_YVALUE | NVALI D.
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accelerometer - get_zValue() YAccelerometer
accelerometer - zValue()
accel eronet er. get _zVal ue()

Retourne la composante Z de I'accélération, sous forme de nombre a virgule.

double get_zValue()

Retourne :
une valeur numeérique représentant la composante Z de I'accélération, sous forme de nombre a virgule

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_ZVALUE | NVALI D.




3. Reference

accelerometer —.isOnline() YAccelerometer
accel eroneter.isOnline()

Vérifie si le module hébergeant I'accéléromeétre est joignable, sans déclencher d'erreur.
boolean isOnline( )

Si les valeurs des attributs en cache de I'accélérométre sont valides au moment de I'appel, le module
est considéré joignable. Cette fonction ne cause en aucun cas d'exception, quelle que soit I'erreur qui
pourrait se produire lors de la vérification de joignabilité.

Retourne :
t r ue sil'accélérométre est joignable, f al se sinon




3. Reference

accelerometer - load()accel eronet er. | oad()

Met en cache les valeurs courantes de 'accélérométre, avec une durée de validité spécifiée.

YAccelerometer

int load( long msValidity)

Par défaut, lorsqu'on accede a un module, tous les attributs des fonctions du module sont
automatiquement mises en cache pour la durée standard (5 ms). Cette méthode peut étre utilisée pour
marquer occasionellement les données cachées comme valides pour une plus longue période, par

exemple dans le but de réduire le trafic réseau.

Ve

Paramétres :
msValidity un entier correspondant a la durée de validité attribuée aux les parametres chargés, en

millisecondes

Retourne :
YAPI _ SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.




3. Reference

accelerometer - loadCalibrationPoints() YAccelerometer
accel eroneter. | oadCal i brati onPoi nts()

Récupére les points de correction de mesure précédemment enregistrés a l'aide de la méthode
cal i brat eFr onPoi nt s.

int loadCalibrationPoints( ArrayList<Double> rawValues,
ArrayList<Double> refValues)

Parameétres :

rawValues tableau de nombres flottants, qui sera rempli par la fonction avec les valeurs brutes des points
de correction.

refValues tableau de nombres flottants, qui sera rempli par la fonction avec les valeurs désirées des
points de correction.

Retourne :
YAPI _ SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.




3. Reference

accelerometer - nextAccelerometer() YAccelerometer
accel eronet er. next Accel eroneter ()

Continue I'énumération des accélérometres commencée a l'aide de yFi r st Accel eronet er ().

YAccelerometer nextAccelerometer( )

Retourne :

un pointeur sur un objet YAccel er omet er accessible en ligne, ou nul | lorsque I'énumération est
terminée.




3. Reference

accelerometer - registerTimedReportCallback() YAccelerometer
accel eroneter.registerTi medReport Cal | back(
)

Enregistre la fonction de callback qui est appelée a chaque notification périodique.

int registerTimedReportCallback( TimedReportCallback callback)

Ce callback n'est appelé que durant I'exécution de yS| eep ou yHandl eEvent s. Cela permet a
I'appelant de contréler quand les callbacks peuvent se produire. Il est important d'appeler I'une de ces
deux fonctions périodiquement pour garantir que les callbacks ne soient pas appelés trop tard. Pour
désactiver un callback, il suffit d'appeler cette méthode en lui passant un pointeur nul.

Parameétres :

callback la fonction de callback & rappeler, ou un pointeur nul. La fonction de callback doit accepter deux
arguments: I'object fonction dont la valeur a changé, et un objet YMeasure décrivant la nouvelle
valeur publiée.




3. Reference

accelerometer - registerValueCallback() YAccelerometer
accel eronet er. regi st er Val ueCal | back()

Enregistre la fonction de callback qui est appelée a chaque changement de la valeur publiée.

int registerValueCallback( UpdateCallback callback)

Ce callback n'est appelé que durant I'exécution de yS| eep ou yHandl eEvent s. Cela permet a
I'appelant de contréler quand les callback peuvent se produire. Il est important d'appeler I'une de ces
deux fonctions périodiquement pour garantir que les callback ne soient pas appelés trop tard. Pour
désactiver un callback, il suffit d'appeler cette méthode en lui passant un pointeur nul.

Parametres :

callback la fonction de callback a rappeler, ou un pointeur nul. La fonction de callback doit accepter deux
arguments: l'object fonction dont la valeur a changé, et la chalne de caractére décrivant la
nouvelle valeur publiée.




3. Reference

accelerometer - set_highestValue()
accelerometer - setHighestValue()
accel eronet er. set _hi ghest Val ue()

YAccelerometer

Modifie la mémoire de valeur maximale observée.

int set_highestValue( double newval)

Ve

Paramétres :
newval une valeur numérique représentant la mémoire de valeur maximale observée

Retourne :
YAPI _ SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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accelerometer - set_logFrequency() YAccelerometer
accelerometer - setLogFrequency/()
accel eronet er. set _| ogFrequency()

Madifie la fréquence d'enregistrement des mesures dans le datalogger.
int set_logFrequency( String newval)

La fréquence peut étre spécifiée en mesures par secondes, en mesures par minutes (par exemple
"15/m") ou en mesures par heure (par exemple "4/h"). Pour désactiver I'enregistrement des mesures de
cette fonction, utilisez la valeur "OFF".

~

Parametres :

newval une chaine de caractéres représentant la fréquence d'enregistrement des mesures dans le
datalogger

Retourne :
YAPI _ SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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accelerometer - set_logicalName() YAccelerometer
accelerometer - setLogicalName()
accel eroneter. set | ogi cal Name()

Modifie le nom logique de l'accélérometre.

int set_logicalName( String newval)

Vous pouvez utiliser yCheckLogi cal Nane() pour vérifier si votre parametre est valide. N'oubliez
pas d'appeler la méthode saveToFl ash() du module si le réglage doit étre préservé.

Ve

Paramétres :
newval une chaine de caractéres représentant le nom logique de I'accélérométre.

Retourne :
YAPI _SUCCESS si I'appel se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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accelerometer - set_lowestValue()
accelerometer - setLowestValue()
accel eronet er. set _| owest Val ue()

YAccelerometer

Modifie la mémoire de valeur minimale observée.

int set_lowestValue( double newval)

Ve

Paramétres :
newval une valeur numérique représentant la mémoire de valeur minimale observée

Retourne :
YAPI _ SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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accelerometer - set_reportFrequency() YAccelerometer
accelerometer - setReportFrequency()
accel eronet er. set _report Frequency()

Maodifie la fréquence de notification périodique des valeurs mesurées.
int set_reportFrequency( String newval)

La fréquence peut étre spécifiée en mesures par secondes, en mesures par minutes (par exemple
"15/m") ou en mesures par heure (par exemple "4/h"). Pour désactiver les notifications périodiques pour
cette fonction, utilisez la valeur "OFF".

~

Parameétres :

newval une chaine de caractéres représentant la fréquence de notification périodique des valeurs
mesurées

Retourne :
YAPI _ SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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accelerometer - set_resolution() YAccelerometer
accelerometer - setResolution()
accel eroneter. set _resol ution()

Modifie la résolution des valeurs physique mesurées.
int set_resolution( double newval)

La résolution correspond a la précision de l'affichage des mesures. Elle ne change pas la précision de
la mesure elle-méme.

Parameétres :
newval une valeur numérique représentant la résolution des valeurs physique mesurées

Retourne :
YAPI _SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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accelerometer - set_userData() YAccelerometer
accelerometer - setUserData()
accel eronet er. set _user Dat a()

Enregistre un contexte libre dans I'attribut userData de la fonction, afin de le retrouver plus tard a
l'aide de la méthode get _user Dat a.

void set_userData( Object data)

Cet attribut n'es pas utilisé directement par I'API. Il est a la disposition de I'appelant pour stocker un
contexte.

Paramétres :
data objet quelconque a mémoriser
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3.3. Interface de la fonction Altitude

La librairie de programmation Yoctopuce permet lire une valeur instantanée du capteur, ainsi que les
extrémas atteints.

Pour utiliser les fonctions décrites ici, vous devez inclure:

<script type="text/javascript' src="yocto_altitude.js'></script>
nodej s | var yoctolib = require(‘yoctolib’);
var YAltitude = yoctolib.YAltitude;
php | require_once('yocto_altitude.php’);
#include "yocto_altitude.h”
#import "yocto_altitude.h"
uses yocto_altitude;
yocto_altitude.vb
yocto_altitude.cs
import com.yoctopuce.YoctoAPI.YAltitude;
from yocto_altitude import *

Fonction globales
yFindAltitude(func)

Permet de retrouver un altimetre d'aprés un identifiant donné.
yFirstAltitude()
Commence I'énumération des altimétres accessibles par la librairie.
Méthodes des objets YAl ti t ude
altitude — calibrateFromPoints(rawValues, refValues)

Enregistre des points de correction de mesure, typiquement pour compenser |'effet d'un botftier sur les
mesures rendues par le capteur.

altitude — describe()
Retourne un court texte décrivant de maniére non-ambigie l'instance de l'altimétre au format
TYPE( NAVE) =SERI AL. FUNCTI ONI D.

altitude - get_advertisedValue()
Retourne la valeur courante de l'altimétre (pas plus de 6 caracteres).
altitude - get_currentRawValue()

Retourne la valeur brute retournée par le capteur (sans arrondi ni calibration), en metres, sous forme de
nombre a virgule.

altitude - get_currentValue()

Retourne la valeur actuelle de I'altitude, en métres, sous forme de nombre a virgule.
altitude - get_errorMessage()

Retourne le message correspondant a la derniére erreur survenue lors de I'utilisation de I'altimétre.
altitude - get_errorType()

Retourne le code d'erreur correspondant a la derniére erreur survenue lors de I'utilisation de l'altimeétre.
altitude - get_friendlyName()

Retourne un identifiant global de I'altimétre au format NOM_ MODULE. NOM_FONCTI ON.
altitude - get_functionDescriptor()

Retourne un identifiant unique de type YFUN_DESCR correspondant a la fonction.
altitude - get_functionld()

Retourne l'identifiant matériel de l'altimétre, sans référence au module.

altitude - get_hardwareld()
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Retourne l'identifiant matériel unique de l'altimétre au format SERI AL. FUNCTI ONI D.
altitude - get_highestValue()
Retourne la valeur maximale observée pour l'altitude depuis le démarrage du module.

altitude - get_logFrequency()

Retourne la fréquence d'enregistrement des mesures dans le datalogger, ou "OFF" si les mesures ne sont
pas stockées dans la mémoire de I'enregistreur de données.

altitude - get_logicalName()
Retourne le nom logique de l'altimeétre.

altitude - get_lowestValue()
Retourne la valeur minimale observée pour l'altitude depuis le démarrage du module.

altitude - get_module()

Retourne l'objet YMbdul e correspondant au module Yoctopuce qui héberge la fonction.
altitude - get_module_async(callback, context)

Retourne l'objet YMbdul e correspondant au module Yoctopuce qui héberge la fonction.
altitude - get_qnh()

Retourne la pression de référence au niveau de la mer utilisée pour le calcul de l'altitude (QNH).

altitude - get_recordedData(startTime, endTime)

Retourne un objet DataSet représentant des mesures de ce capteur précédemment enregistrées a l'aide du
Datal.ogger, pour l'intervalle de temps spécifié.

altitude - get_reportFrequency()

Retourne la fréquence de notification périodique des valeurs mesurées, ou "OFF" si les notifications
périodiques sont désactivées pour cette fonction.

altitude - get_resolution()
Retourne la résolution des valeurs mesurées.
altitude - get_unit()
Retourne 'unité dans laquelle l'altitude est exprimée.
altitude - get_userData()
Retourne le contenu de l'attribut userData, précédemment stocké a I'aide de la méthode set _user Dat a.
altitude - isOnline()
Vérifie si le module hébergeant l'altimétre est joignable, sans déclencher d'erreur.
altitude - isOnline_async(callback, context)
Vérifie si le module hébergeant l'altimétre est joignable, sans déclencher d'erreur.

altitude - load(msValidity)
Met en cache les valeurs courantes de l'altimétre, avec une durée de validité spécifiée.

altitude - loadCalibrationPoints(rawValues, refValues)

Récupére les points de correction de mesure précédemment enregistrés a l'aide de la méthode
cal i br at eFronPoi nt s.

altitude »load_async(msValidity, callback, context)

Met en cache les valeurs courantes de l'altimetre, avec une durée de validité spécifiée.
altitude - nextAltitude()

Continue I'énumération des altimétres commencée a l'aide de yFi r st Al ti t ude() .

altitude - registerTimedReportCallback(callback)
Enregistre la fonction de callback qui est appelée a chaque notification périodique.

altitude - registerValueCallback(callback)
Enregistre la fonction de callback qui est appelée a chaque changement de la valeur publiée.

altitude - set_currentValue(newval)
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Modifie l'altitude actuelle supposée.

altitude - set_highestValue(newval)
Modifie la mémoire de valeur maximale observée.

altitude - set_logFrequency(newval)
Modifie la fréquence d'enregistrement des mesures dans le datalogger.

altitude - set_logicalName(newval)
Modifie le nom logique de l'altimetre.

altitude - set_lowestValue(newval)
Modifie la mémoire de valeur minimale observée.

altitude - set_gnh(newval)
Modifie la pression de référence au niveau de la mer utilisée pour le calcul de I'altitude (QNH).

altitude - set_reportFrequency(newval)
Modifie la fréquence de notification périodique des valeurs mesurées.

altitude - set_resolution(newval)
Modifie la résolution des valeurs physique mesurées.

altitude - set_userData(data)
Enregistre un contexte libre dans l'attribut userData de la fonction, afin de le retrouver plus tard a l'aide de la
méthode get _user Dat a.

altitude - wait_async(callback, context)

Attend que toutes les commandes asynchrones en cours d'exécution sur le module soient terminées, et
appelle le callback passé en parameétre.
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YAltitude.FindAltitude() YAltitude
yFindAltitude()YA! ti t ude. Fi ndAl tit ude()

Permet de retrouver un altimetre d'aprés un identifiant donné.
YAltitude FindAltitude( String func)

L'identifiant peut étre spécifié sous plusieurs formes:

- NomLogiqueFonction

- NoSerieModule.ldentifiantFonction

- NoSerieModule.NomLogiqueFonction

- NomLogiqueModule.ldentifiantMatériel

- NomLogiqueModule.NomLogiqueFonction

Cette fonction n'exige pas que l'altimétre soit en ligne au moment ou elle est appelée, I'objet retourné
sera néanmoins valide. Utiliser la méthode YAl ti t ude. i sOnli ne() pour tester si l'altimetre est
utilisable a un moment donné. En cas d'ambiguité lorsqu'on fait une recherche par nom logique,
aucune erreur ne sera notifiée: la premiére instance trouvée sera renvoyée. La recherche se fait
d'abord par nom matériel, puis par nom logique.

Parametres :
func une chaine de caractéres qui référence l'altimétre sans ambiguité

Retourne :
un objet de classe YAl t i t ude qui permet ensuite de contréler l'altimétre.




3. Reference

YAltitude.FirstAltitude() YAltitude
yFirstAltitude()YAl ti tude. First Al titude()

Commence I'énumération des altimétres accessibles par la librairie.
YAltitude FirstAltitude( )

Utiliser la fonction YAl t i t ude. next Al ti t ude() pour itérer sur les autres altimetres.

Retourne :
un pointeur sur un objet YAl t i t ude, correspondant au premier altimétre accessible en ligne, ou nul | si
il n'y a pas de altimétres disponibles.
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altitude - calibrateFromPoints() YAltitude
al titude. cal i brateFronPoi nts()

Enregistre des points de correction de mesure, typiquement pour compenser I'effet d'un botitier sur
les mesures rendues par le capteur.

int calibrateFromPoints( ArrayList<Double> rawValues,
ArrayList<Double> refValues)

Il est possible d'enregistrer jusqu'a cing points de correction. Les points de correction doivent étre
fournis en ordre croissant, et dans la plage valide du capteur. Le module effectue automatiquement une
interpolation linéaire de l'erreur entre les points spécifiés. N'oubliez pas d'appeler la méthode
saveToFl ash() du module sile réglage doit étre préservé.

Pour plus de plus amples possibilités d'appliquer une surcalibration aux capteurs, veuillez contacter
support@yoctopuce.com.

p
Parametres :

rawValues tableau de nombres flottants, correspondant aux valeurs brutes rendues par le capteur pour les
points de correction.

refValues tableau de nombres flottants, correspondant aux valeurs corrigées désirées pour les points de
correction.

Retourne :
YAPI _ SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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altitude - describe()al ti t ude. descri be() YAltitude

Retourne un court texte décrivant de maniere non-ambigle l'instance de l'altimétre au format
TYPE( NAVE) =SERI AL. FUNCTI ONI D.

String describe( )

Plus précisément, TYPE correspond au type de fonction, NAME correspond au nom utilsé lors du
premier accés a la fonction, SERI AL correspond au numéro de série du module si le module est
connecté, ou " unr esol ved" sinon, et FUNCTI ONI D correspond a l'identifiant matériel de la fonction
si le module est connecté. Par exemple, La methode va retourner
Rel ay( MyCust omNane. rel ayl) =RELAYLOL- 123456. r el ayl si le module est déja connecté
ou Rel ay( BadCust oneNane. r el ay1) =unr esol ved si le module n'est pas déja connecté. Cette
methode ne declenche aucune transaction USB ou TCP et peut donc étre utilisé dans un debuggeur.

Retourne :
une chaine de caracteres décrivant ["altimeétre (ex:

Rel ay( MyCust omName. rel ayl) =RELAYLO1- 123456. rel ayl)
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altitude - get_advertisedValue() YAltitude
altitude - advertisedValue()
al titude. get _adverti sedVal ue()

Retourne la valeur courante de l'altimetre (pas plus de 6 caractéres).

String get_advertisedValue( )

Retourne :
une chaine de caractéres représentant la valeur courante de I'altimétre (pas plus de 6 caracteres).

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_ADVERTI SEDVALUE | NVALI D.
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altitude - get_currentRawValue() YAltitude
altitude - currentRawValue()
al titude. get _current Rawal ue()

Retourne la valeur brute retournée par le capteur (sans arrondi ni calibration), en métres, sous
forme de nombre a virgule.

double get_currentRawValue( )

Vs

Retourne :
une valeur numérique représentant la valeur brute retournée par le capteur (sans arrondi ni calibration), en
metres, sous forme de nombre a virgule

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_CURRENTRAW/ALUE | NVALI D.
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altitude - get_currentValue() YAltitude
altitude - currentValue()
al titude. get _currentVal ue()

Retourne la valeur actuelle de Il'altitude, en metres, sous forme de nombre a virgule.

double get_currentValue( )

Ve

Retourne :
une valeur numérique représentant la valeur actuelle de l'altitude, en métres, sous forme de nombre a
virgule

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_CURRENTVALUE_| NVALI D.
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altitude - get_errorMessage() YAltitude
altitude - errorMessage()
al titude. get _errorMessage()

Retourne le message correspondant a la derniére erreur survenue lors de I'utilisation de I'altimetre.
String get_errorMessage( )

Cette méthode est principalement utile lorsque la librairie Yoctopuce est utilisée en désactivant la
gestion des exceptions.

Retourne :
une chaine de caractéres correspondant au message de la derniére erreur qui s'est produit lors de
l'utilisation de l'altimétre.
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altitude - get_errorType() YAltitude
altitude - errorType()al titude. get _error Type()

Retourne le code d'erreur correspondant a la derniére erreur survenue lors de I'utilisation de
l'altimétre.

int get_errorType()

Cette méthode est principalement utile lorsque la librairie Yoctopuce est utilisée en désactivant la
gestion des exceptions.

Retourne :
un nombre correspondant au code de la derniere erreur qui s'est produit lors de l'utilisation de l'altimétre.
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altitude - get_friendlyName() YAltitude
altitude - friendlyName()
al titude. get friendl yNanme()

Retourne un identifiant global de l'altimetre au format NOM_MODULE. NOM_FONCTI ON.

String get_friendlyName( )

Le chaine retournée utilise soit les noms logiques du module et de l'altimétre si ils sont définis, soit
respectivement le numéro de série du module et l'identifant matériel de l'altimétre (par exemple:
MyCust omNane. rel ayl)

Retourne :
une chaine de caractéres identifiant I'altimétre en utilisant les noms logiques (ex:
MyCust omNane. rel ayl)

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_FRI ENDLYNANME_| NVALI D.
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altitude - get_functionDescriptor() YAltitude
altitude - functionDescriptor()
altitude. get_functionDescriptor()

Retourne un identifiant unique de type YFUN_DESCR correspondant a la fonction.

String get_functionDescriptor( )

Cet identifiant peut étre utilisé pour tester si deux instance de YFunct i on référencent physiquement
la méme fonction sur le méme module.

Retourne :
un identifiant de type YFUN_DESCR

Si la fonction n'a jamais été contactée, la valeur retournée sera
Y_FUNCTI ONDESCRI PTOR_I NVALI D
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altitude - get_functionld() YAltitude
altitude - functionld()al ti t ude. get _functi onl d()

Retourne l'identifiant matériel de 'altimétre, sans référence au module.
String get_functionld( )

Par exampler el ay1l.

Retourne :
une chaine de caractéres identifiant l'altimétre (ex: r el ay 1)

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_FUNCTI ONI D_I NVALI D.
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altitude - get_hardwareld() YAltitude
altitude - hardwareld()
al titude. get _hardwarel d()

Retourne l'identifiant matériel unique de l'altimétre au format SERI AL. FUNCTI ONI D.
String get_hardwareld( )

L'identifiant unique est composé du numéro de série du module et de l'identifiant matériel de I'altimetre
(par example RELAYLOL- 123456. r el ayl).

Retourne :
une chaine de caractéres identifiant l'altimetre (ex: RELAYLOL- 123456. r el ay1l)

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_HARDWAREI D | NVALI D.
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altitude - get_highestValue() YAltitude
altitude - highestValue()
al titude. get hi ghest Val ue()

Retourne la valeur maximale observée pour l'altitude depuis le démarrage du module.

double get_highestValue( )

Ve

Retourne :
une valeur numérique représentant la valeur maximale observée pour l'altitude depuis le démarrage du
module

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_HI GHESTVALUE_| NVALI D.
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altitude - get_logFrequency() YAltitude
altitude - logFrequency()
al titude. get | ogFrequency()

Retourne la fréquence d'enregistrement des mesures dans le datalogger, ou "OFF" si les mesures
ne sont pas stockées dans la mémoire de I'enregistreur de données.

String get_logFrequency( )

Vs

Retourne :
une chaine de caractéres représentant la fréquence d'enregistrement des mesures dans le datalogger, ou
"OFF" si les mesures ne sont pas stockées dans la mémoire de I'enregistreur de données

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_LOGFREQUENCY_| NVALI D.
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altitude - get_logicalName() YAltitude
altitude - logicalName()
al titude. get | ogi cal Name()

Retourne le nom logique de l'altimétre.

String get_logicalName( )

Retourne :
une chaine de caractéres représentant le nom logique de l'altimetre.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_LOG CALNANME | NVALI D.
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altitude - get_lowestValue() YAltitude
altitude - lowestValue()
al titude. get | owest Val ue()

Retourne la valeur minimale observée pour l'altitude depuis le démarrage du module.

double get_lowestValue( )

Ve

Retourne :
une valeur numérique représentant la valeur minimale observée pour l'altitude depuis le démarrage du
module

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_LOWNESTVALUE_| NVALI D.
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altitude - get_module() YAltitude
altitude -module()al ti t ude. get _nodul e()

Retourne I'objet YMbdul e correspondant au module Yoctopuce qui héberge la fonction.
YModule get_module()

Si la fonction ne peut étre trouvée sur aucun module, l'instance de YMbodul e retournée ne sera pas
joignable.

Retourne:
une instance de YModul e
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altitude - get_qgnh() YAltitude
altitude -gnh()al tit ude. get _gnh()

Retourne la pression de référence au niveau de la mer utilisée pour le calcul de I'altitude (QNH).

double get_gnh()

Ve

Retourne :
une valeur numérigue représentant la pression de référence au niveau de la mer utilisée pour le calcul de
l'altitude (QNH)

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_CQNH_| NVALI D.
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altitude - get_recordedData() YAltitude
altitude - recordedData()
al titude. get _recordedDat a()

Retourne un objet DataSet représentant des mesures de ce capteur précédemment enregistrées a
l'aide du Datalogger, pour l'intervalle de temps spécifié.

YDataSet get_recordedData( long startTime, long endTime)

Veuillez vous référer a la documentation de la classe DataSet pour plus plus d'informations sur la
maniére d'obtenir un apercu des mesures pour la période, et comment charger progressivement une
grande quantité de mesures depuis le dataLogger.

Cette méthode ne fonctionne que si le module utilise un firmware récent, car les objets DataSet ne sont
pas supportés par les firmwares antérieurs a la révision 13000.

Parameétres :

startTime le début de l'intervalle de mesure désiré, c'est & dire en nombre de secondes depuis le ler
janvier 1970 UTC. La valeur 0 peut étre utilisée pour ne poser aucune limite sur le début des
mesures.

endTime la find de l'intercalle de mesure désiré, c'est a dire en nombre de secondes depuis le ler janvier
1970 UTC. La valeur 0 peut étre utilisée pour ne poser aucune limite de fin.

Retourne :
une instance de YDataSet, dont les méthodes permettent de d'accéder aux données historiques souhaitées.
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altitude - get_reportFrequency() YAltitude
altitude - reportFrequency()
al titude. get _reportFrequency()

Retourne la fréquence de notification périodique des valeurs mesurées, ou "OFF" si les notifications
périodiques sont désactivées pour cette fonction.

String get_reportFrequency( )

Vs

Retourne :
une chaine de caracteres représentant la fréquence de notification périodique des valeurs mesurées, ou
"OFF" si les notifications périodiques sont désactivées pour cette fonction

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_REPORTFREQUENCY _| NVALI D.
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altitude - get_resolution() YAltitude
altitude -~ resolution()al ti t ude. get _resol uti on()

Retourne la résolution des valeurs mesurées.
double get_resolution( )

La résolution correspond a la précision numérique de la représentation des mesures. Elle n'est pas
forcément identique a la précision réelle du capteur.

Retourne :
une valeur numérigue représentant la résolution des valeurs mesurées

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_RESCLUTI ON_| NVALI D.
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altitude - get_unit() YAltitude
altitude - unit()al titude. get _uni t ()

Retourne l'unité dans laquelle l'altitude est exprimée.

String get_unit()

Retourne :
une chaine de caractéres représentant l'unité dans laquelle I'altitude est exprimée

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_UNI T_| NVALI D.
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altitude - get_userData() YAltitude
altitude - userData()al ti t ude. get _user Dat a()

Retourne le contenu de l'attribut userData, précédemment stocké a l'aide de la méthode
set _user Dat a.

Object get_userData( )

Cet attribut n'es pas utilisé directement par I'API. Il est a la disposition de I'appelant pour stocker un
contexte.

Retourne :
I'objet stocké précédemment par I'appelant.
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altitude - isOnline()al titude. i sOnli ne() YAltitude

Vérifie si le module hébergeant I'altimétre est joignable, sans déclencher d'erreur.
boolean isOnline( )

Si les valeurs des attributs en cache de Il'altimetre sont valides au moment de I'appel, le module est
considéré joignable. Cette fonction ne cause en aucun cas d'exception, quelle que soit I'erreur qui
pourrait se produire lors de la vérification de joignabilité.

Retourne :
t r ue si l'altimétre est joignable, f al se sinon
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altitude - load()al ti t ude. | oad()
Met en cache les valeurs courantes de l'altimétre, avec une durée de validité spécifiée.

YAltitude

int load( long msValidity)

Par défaut, lorsqu'on accede a un module, tous les attributs des fonctions du module sont
automatiquement mises en cache pour la durée standard (5 ms). Cette méthode peut étre utilisée pour
marquer occasionellement les données cachées comme valides pour une plus longue période, par

exemple dans le but de réduire le trafic réseau.

Ve

Paramétres :
msValidity un entier correspondant a la durée de validité attribuée aux les parametres chargés, en

millisecondes

Retourne :
YAPI _ SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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altitude - loadCalibrationPoints() YAltitude
al titude. | oadCali brationPoints()

Récupére les points de correction de mesure précédemment enregistrés a l'aide de la méthode
cal i brat eFr onPoi nt s.

int loadCalibrationPoints( ArrayList<Double> rawValues,
ArrayList<Double> refValues)

Parameétres :

rawValues tableau de nombres flottants, qui sera rempli par la fonction avec les valeurs brutes des points
de correction.

refValues tableau de nombres flottants, qui sera rempli par la fonction avec les valeurs désirées des
points de correction.

Retourne :
YAPI _ SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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altitude - nextAltitude()al ti t ude. next Al ti tude() YAltitude

Continue I'énumération des altimétres commencée a l'aide de yFi rst Al t it ude().

YAltitude nextAltitude( )

Retourne :
un pointeur sur un objet YAl t i t ude accessible en ligne, ou nul | lorsque I'énumération est terminée.
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altitude - registerTimedReportCallback() YAltitude
al titude. regi sterTi medReport Cal | back()

Enregistre la fonction de callback qui est appelée a chaque notification périodique.

int registerTimedReportCallback( TimedReportCallback callback)

Ce callback n'est appelé que durant I'exécution de yS| eep ou yHandl eEvent s. Cela permet a
I'appelant de contréler quand les callbacks peuvent se produire. Il est important d'appeler I'une de ces
deux fonctions périodiquement pour garantir que les callbacks ne soient pas appelés trop tard. Pour
désactiver un callback, il suffit d'appeler cette méthode en lui passant un pointeur nul.

Parameétres :

callback la fonction de callback a rappeler, ou un pointeur nul. La fonction de callback doit accepter deux
arguments: I'object fonction dont la valeur a changé, et un objet YMeasure décrivant la nouvelle
valeur publiée.
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altitude - registerValueCallback() YAltitude
al titude. regi sterVal ueCal | back()

Enregistre la fonction de callback qui est appelée a chaque changement de la valeur publiée.

int registerValueCallback( UpdateCallback callback)

Ce callback n'est appelé que durant I'exécution de yS| eep ou yHandl eEvent s. Cela permet a
I'appelant de contréler quand les callback peuvent se produire. Il est important d'appeler I'une de ces
deux fonctions périodiquement pour garantir que les callback ne soient pas appelés trop tard. Pour
désactiver un callback, il suffit d'appeler cette méthode en lui passant un pointeur nul.

Parametres :

callback la fonction de callback a rappeler, ou un pointeur nul. La fonction de callback doit accepter deux
arguments: l'object fonction dont la valeur a changé, et la chalne de caractére décrivant la
nouvelle valeur publiée.
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altitude - set_currentValue() YAltitude
altitude - setCurrentValue()
al titude. set _current Val ue()

Maodifie l'altitude actuelle supposée.
int set_currentValue( double newval)

Ceci permet de compenser les changements de pression ou de travailler en mode relatif.

Parameétres :
newval une valeur numérique représentant l'altitude actuelle supposée

Retourne :
YAPI _SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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altitude - set_highestValue() YAltitude
altitude - setHighestValue()
al titude. set _hi ghest Val ue()

Modifie la mémoire de valeur maximale observée.

int set_highestValue( double newval)

Ve

Paramétres :
newval une valeur numérique représentant la mémoire de valeur maximale observée

Retourne :
YAPI _ SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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altitude - set_logFrequency() YAltitude
altitude - setLogFrequency()
al titude. set | ogFrequency()

Madifie la fréquence d'enregistrement des mesures dans le datalogger.
int set_logFrequency( String newval)

La fréquence peut étre spécifiée en mesures par secondes, en mesures par minutes (par exemple
"15/m") ou en mesures par heure (par exemple "4/h"). Pour désactiver I'enregistrement des mesures de
cette fonction, utilisez la valeur "OFF".

~

Parameétres :

newval une chaine de caractéres représentant la fréquence d'enregistrement des mesures dans le
datalogger

Retourne :
YAPI _ SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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altitude - set_logicalName() YAltitude
altitude - setLogicalName()
al titude. set | ogi cal Name()

Modifie le nom logique de l'altimétre.

int set_logicalName( String newval)

Vous pouvez utiliser yCheckLogi cal Nane() pour vérifier si votre parametre est valide. N'oubliez
pas d'appeler la méthode saveToFl ash() du module si le réglage doit étre préservé.

Ve

Paramétres :
newval une chaine de caractéres représentant le nom logique de Il'altimétre.

Retourne :
YAPI _ SUCCESS si I'appel se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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altitude - set_lowestValue() YAltitude
altitude - setLowestValue()
al titude. set | owest Val ue()

Modifie la mémoire de valeur minimale observée.

int set_lowestValue( double newval)

Ve

Paramétres :
newval une valeur numérique représentant la mémoire de valeur minimale observée

Retourne :
YAPI _ SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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altitude - set_gnh() YAltitude
altitude - setQnh()al ti t ude. set _gnh()

Modifie la pression de référence au niveau de la mer utilisée pour le calcul de I'altitude (QNH).
int set_gnh( double newval)

Ceci permet de compenser les changements de pression atmosphérique dus au climat.

Parameétres :

newval une valeur numérique représentant la pression de référence au niveau de la mer utilisée pour le
calcul de l'altitude (QNH)

Retourne :
YAPI _SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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altitude - set_reportFrequency() YAltitude
altitude - setReportFrequency()
al titude. set _report Frequency()

Maodifie la fréquence de notification périodique des valeurs mesurées.
int set_reportFrequency( String newval)

La fréquence peut étre spécifiée en mesures par secondes, en mesures par minutes (par exemple
"15/m") ou en mesures par heure (par exemple "4/h"). Pour désactiver les notifications périodiques pour
cette fonction, utilisez la valeur "OFF".

~

Parameétres :

newval une chaine de caractéres représentant la fréquence de notification périodique des valeurs
mesurées

Retourne :
YAPI _ SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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altitude - set_resolution() YAltitude
altitude - setResolution()
altitude.set_resolution()

Modifie la résolution des valeurs physique mesurées.
int set_resolution( double newval)

La résolution correspond a la précision de l'affichage des mesures. Elle ne change pas la précision de
la mesure elle-méme.

Parameétres :
newval une valeur numérique représentant la résolution des valeurs physique mesurées

Retourne :
YAPI _SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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altitude - set_userData() YAltitude
altitude - setUserData()al ti t ude. set _user Dat a()

Enregistre un contexte libre dans I'attribut userData de la fonction, afin de le retrouver plus tard a
l'aide de la méthode get _user Dat a.

void set_userData( Object data)

Cet attribut n'es pas utilisé directement par I'API. Il est a la disposition de l'appelant pour stocker un
contexte.

Paramétres :
data objet quelconque a mémoriser
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3.4. Interface de la fonction AnButton

La librairie de programmation Yoctopuce permet aussi bien de mesurer |'état d'un simple bouton que de
lire un potentiométre analogique (résistance variable), comme par exmple un bouton rotatif continu, une
poignée de commande de gaz ou un joystick. Le module est capable de se calibrer sur les valeurs
minimales et maximales du potentiométre, et de restituer une valeur calibrée variant
proportionnellement avec la position du potentiometre, indépendant de sa résistance totale.

Pour utiliser les fonctions décrites ici, vous devez inclure:

<script type="text/javascript' src="yocto_anbutton.js"></script>
nodej s | var yoctolib = require(‘yoctolib’);
var YAnButton = yoctolib.YAnButton;
php | require_once('yocto_anbutton.php”);
#include "yocto_anbutton.h"
#import "yocto_anbutton.h"
uses yocto_anbutton;
yocto_anbutton.vb
yocto_anbutton.cs
import com.yoctopuce.YoctoAPI.YAnButton;
from yocto_anbutton import *

Fonction globales
yFindAnButton(func)

Permet de retrouver une entrée analogique d'aprés un identifiant donné.
yFirstAnButton()
Commence I'énumération des entrées analogiques accessibles par la librairie.
Méthodes des objets YAnBut t on
anbutton — describe()
Retourne un court texte décrivant de maniére non-ambigie l'instance de I'entrée analogique au format
TYPE( NAVE) =SERI AL. FUNCTI ONI D.
anbutton - get_advertisedValue()
Retourne la valeur courante de I'entrée analogique (pas plus de 6 caractéres).
anbutton - get_analogCalibration()
Permet de savoir si une procédure de calibration est actuellement en cours.
anbutton - get_calibratedValue()
Retourne la valeur calibrée de I'entrée (entre 0 et 1000 inclus).
anbutton - get_calibrationMax()
Retourne la valeur maximale observée durant la calibration (entre 0 et 4095 inclus).
anbutton - get_calibrationMin()
Retourne la valeur minimale observée durant la calibration (entre 0 et 4095 inclus).
anbutton - get_errorMessage()
Retourne le message correspondant a la derniére erreur survenue lors de l'utilisation de I'entrée analogique.
anbutton - get_errorType()

Retourne le code d'erreur correspondant a la derniére erreur survenue lors de l'utilisation de I'entrée
analogique.

anbutton - get_friendlyName()
Retourne un identifiant global de I'entrée analogique au format NOM_MODULE. NOM_FONCTI ON.

anbutton - get_functionDescriptor()
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Retourne un identifiant unique de type YFUN_DESCR correspondant a la fonction.

anbutton - get_functionld()
Retourne l'identifiant matériel de I'entrée analogique, sans référence au module.

anbutton - get_hardwareld()
Retourne l'identifiant matériel unique de I'entrée analogique au format SERI AL. FUNCTI ONI D.

anbutton - get_isPressed()
Retourne vrai si I'entrée (considérée comme binaire) est active (contact fermé), et faux sinon.

anbutton - get_lastTimePressed()

Retourne le temps absolu (nombre de millisecondes) entre la mise sous tension du module et la derniére

pression observée du bouton a I'entrée (transition du contact de ouvert a fermé).

anbutton - get_lastTimeReleased()

Retourne le temps absolu (nombre de millisecondes) entre la mise sous tension du module et le dernier

relachement observée du bouton a I'entrée (transition du contact de fermé a ouvert).

anbutton - get_logicalName()
Retourne le nom logique de I'entrée analogique.

anbutton - get_module()

Retourne I'objet YMbdul e correspondant au module Yoctopuce qui héberge la fonction.
anbutton - get_module_async(callback, context)

Retourne l'objet YMbdul e correspondant au module Yoctopuce qui héberge la fonction.

anbutton - get_pulseCounter()
Retourne la valeur du compteur d'impulsions.

anbutton - get_pulseTimer()
Retourne le timer du compteur d'impulsions (ms)

anbutton - get_rawValue()
Retourne la valeur mesurée de I'entrée telle-quelle (entre 0 et 4095 inclus).

anbutton - get_sensitivity()
Retourne la sensibilité pour I'entrée (entre 1 et 1000) pour le déclanchement de callbacks.

anbutton - get_userData()

Retourne le contenu de l'attribut userData, précédemment stocké a I'aide de la méthode set _user Dat a.

anbutton - isOnline()
Vérifie si le module hébergeant I'entrée analogique est joignable, sans déclencher d'erreur.

anbutton - isOnline_async(callback, context)
Vérifie si le module hébergeant I'entrée analogique est joignable, sans déclencher d'erreur.

anbutton - load(msValidity)
Met en cache les valeurs courantes de I'entrée analogique, avec une durée de validité spécifiée.

anbutton - load_async(msValidity, callback, context)
Met en cache les valeurs courantes de l'entrée analogique, avec une durée de validité spécifiée.

anbutton - nextAnButton()

Continue I'énumération des entrées analogiques commencée a l'aide de YFi r st AnBut t on() .

anbutton - registerValueCallback(callback)
Enregistre la fonction de callback qui est appelée a chaque changement de la valeur publiée.

anbutton - resetCounter()
réinitialise le compteur d'impulsions et son timer

anbutton - set_analogCalibration(newval)
Enclenche ou déclenche le procédure de calibration.

anbutton - set_calibrationMax(newval)
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Modifie la valeur maximale de calibration pour I'entrée (entre 0 et 4095 inclus), sans lancer la calibration
automatique.

anbutton - set_calibrationMin(newval)

Modifie la valeur minimale de calibration pour I'entrée (entre 0 et 4095 inclus), sans lancer la calibration
automatique.

anbutton - set_logicalName(newval)
Modifie le nom logique de I'entrée analogique.

anbutton - set_sensitivity(newval)
Modifie la sensibilité pour I'entrée (entre 1 et 1000) pour le déclanchement de callbacks.

anbutton - set_userData(data)
Enregistre un contexte libre dans I'attribut userData de la fonction, afin de le retrouver plus tard a l'aide de la
méthode get _user Dat a.

anbutton - wait_async(callback, context)

Attend que toutes les commandes asynchrones en cours d'exécution sur le module soient terminées, et
appelle le callback passé en parameétre.
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YAnButton.FindAnButton() YAnButton
yFindAnButton()YAnBut t on. Fi ndAnBut t on()

Permet de retrouver une entrée analogique d'aprés un identifiant donné.
YAnButton FindAnButton( String func)

L'identifiant peut étre spécifié sous plusieurs formes:

- NomLogiqueFonction

- NoSerieModule.ldentifiantFonction

- NoSerieModule.NomLogiqueFonction

- NomLogiqueModule.ldentifiantMatériel

- NomLogiqueModule.NomLogiqueFonction

Cette fonction n'exige pas que l'entrée analogique soit en ligne au moment ou elle est appelée, I'objet
retourné sera néanmoins valide. Utiliser la méthode YAnBut t on. i sOnl i ne() pour tester si I'entrée
analogique est utilisable & un moment donné. En cas d'ambiguité lorsqu'on fait une recherche par nom
logique, aucune erreur ne sera notifiée: la premiere instance trouvée sera renvoyée. La recherche se
fait d'abord par nom matériel, puis par nom logique.

Parametres :
func une chaine de caractéres qui référence I'entrée analogique sans ambiguité

Retourne :
un objet de classe YAnBuUt t on qui permet ensuite de contrdler I'entrée analogique.
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YAnButton.FirstAnButton() YAnButton
yFirstAnButton()YAnBut t on. Fi r st AnBut t on()

Commence I'énumération des entrées analogiques accessibles par la librairie.
YAnButton FirstAnButton( )

Utiliser la fonction YAnBut t on. next AnBut t on() pour itérer sur les autres entrées analogiques.

Retourne :
un pointeur sur un objet YAnBuUt t on, correspondant a la premiére entrée analogique accessible en ligne,
ounul | siilny a pas de entrées analogiques disponibles.
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anbutton - describe()anbut t on. descri be() YAnButton

Retourne un court texte décrivant de maniére non-ambigie l'instance de l'entrée analogique au
format TYPE( NAME) =SERI AL. FUNCTI ONI D.

String describe( )

Plus précisément, TYPE correspond au type de fonction, NAME correspond au nom utilsé lors du
premier accés a la fonction, SERI AL correspond au numéro de série du module si le module est
connecté, ou " unr esol ved" sinon, et FUNCTI ONI D correspond a l'identifiant matériel de la fonction
si le module est connecté. Par exemple, La methode va retourner
Rel ay( MyCust omNane. r el ayl) =RELAYLOL- 123456. r el ay1l si le module est déja connecté
ou Rel ay( BadCust oneNane. r el ay1) =unr esol ved si le module n'est pas déja connecté. Cette
methode ne declenche aucune transaction USB ou TCP et peut donc étre utilisé dans un debuggeur.

Retourne :
une chaine de caracteres décrivant ['entrée analogique (ex:

Rel ay( MyCust omNanme. rel ayl) =RELAYLO1- 123456.rel ayl)
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anbutton - get_advertisedValue() YAnButton
anbutton - advertisedValue()
anbutton. get advertisedVal ue()

Retourne la valeur courante de I'entrée analogique (pas plus de 6 caractéeres).

String get_advertisedValue( )

Retourne :
une chaine de caractéres représentant la valeur courante de I'entrée analogique (pas plus de 6 caractéres).

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_ADVERTI SEDVALUE | NVALI D.
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anbutton - get_analogCalibration() YAnButton
anbutton - analogCalibration()
anbut t on. get _anal ogCal i brati on()

Permet de savoir si une procédure de calibration est actuellement en cours.

int get_analogCalibration( )

Retourne :
soit Y_ANALOGCALI BRATI ON_OFF, soit Y_ANALOGCALI BRATI ON_ON

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_ANALOGCALI BRATI ON | NVALI D.
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anbutton - get_calibratedValue() YAnButton
anbutton - calibratedValue()
anbutton. get cali bratedVal ue()

Retourne la valeur calibrée de I'entrée (entre 0 et 1000 inclus).

int get_calibratedValue( )

Retourne :
un entier représentant la valeur calibrée de I'entrée (entre 0 et 1000 inclus)

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_CALI BRATEDVALUE | NVALI D.
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anbutton - get_calibrationMax() YAnButton
anbutton - calibrationMax()
anbut t on. get _cal i brati onMax()

Retourne la valeur maximale observée durant la calibration (entre 0 et 4095 inclus).

int get_calibrationMax( )

Retourne :
un entier représentant la valeur maximale observée durant la calibration (entre 0 et 4095 inclus)

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_CALI BRATI ONMAX | NVALI D.
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anbutton - get_calibrationMin() YAnButton
anbutton - calibrationMin()
anbutton. get _cal i brati onM n()

Retourne la valeur minimale observée durant la calibration (entre 0 et 4095 inclus).

int get_calibrationMin( )

Retourne :
un entier représentant la valeur minimale observée durant la calibration (entre 0 et 4095 inclus)

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_CALI BRATI ONM N_I NVALI D.
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anbutton - get_errorMessage() YAnButton
anbutton - errorMessage()
anbutton. get _errorMessage()

Retourne le message correspondant a la derniére erreur survenue lors de I'utilisation de I'entrée
analogique.

String get_errorMessage( )

Cette méthode est principalement utile lorsque la librairie Yoctopuce est utilisée en désactivant la
gestion des exceptions.

Retourne :
une chaine de caractéres correspondant au message de la derniére erreur qui s'est produit lors de
l'utilisation de I'entrée analogique.
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anbutton - get_errorType() YAnButton
anbutton - errorType()anbut t on. get _error Type()

Retourne le code d'erreur correspondant a la derniére erreur survenue lors de I'utilisation de I'entrée
analogique.

int get_errorType()

Cette méthode est principalement utile lorsque la librairie Yoctopuce est utilisée en désactivant la
gestion des exceptions.

Retourne:

un nombre correspondant au code de la derniére erreur qui s'est produit lors de I'utilisation de I'entrée
analogique.
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anbutton - get_friendlyName() YAnButton
anbutton - friendlyName()
anbutton. get friendl yNane()

Retourne un identifiant global de I'entrée analogique au format NOM_MODULE. NOV_ FONCTI ON.
String get_friendlyName( )

Le chaine retournée utilise soit les noms logiques du module et de I'entrée analogique si ils sont définis,
soit respectivement le numéro de série du module et l'identifant matériel de I'entrée analogique (par
exemple: MyCust omNane. r el ay1l)

Retourne :
une chaine de caractéres identifiant I'entrée analogique en utilisant les noms logiques (ex:

MyCust omNane. rel ayl)

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_FRI ENDLYNANME_| NVALI D.
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anbutton - get_functionDescriptor() YAnButton
anbutton - functionDescriptor()
anbut t on. get _functi onDescri ptor ()

Retourne un identifiant unique de type YFUN_DESCR correspondant a la fonction.

String get_functionDescriptor( )

Cet identifiant peut étre utilisé pour tester si deux instance de YFunct i on référencent physiquement
la méme fonction sur le méme module.

Retourne :
un identifiant de type YFUN_DESCR

Si la fonction n'a jamais été contactée, la valeur retournée sera
Y_FUNCTI ONDESCRI PTOR_I NVALI D
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anbutton - get_functionld() YAnButton
anbutton - functionld()
anbutton. get functionld()

Retourne l'identifiant matériel de I'entrée analogique, sans référence au module.
String get_functionld( )

Par exampler el ay1l.

Retourne :
une chaine de caractéres identifiant I'entrée analogique (ex: r el ay 1)

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_FUNCTI ONI D_| NVALI D.
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anbutton - get_hardwareld() YAnButton

anbutton - hardwareld()
anbutton. get _hardwarel d()

Retourne l'identifiant matériel unique de I'entrée analogique au format SERI AL. FUNCTI ONI D.

String get_hardwareld( )
L'identifiant unique est composé du numéro de série du module et de l'identifiant matériel de l'entrée

analogique (par example RELAYLOL- 123456. r el ayl).

Retourne :
une chaine de caractéres identifiant I'entrée analogique (ex: RELAYLOL- 123456. r el ay1l)

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_HARDWAREI D | NVALI D.




3. Reference

anbutton - get_isPressed() YAnButton
anbutton - isPressed()anbut t on. get _i sPressed()

Retourne vrai si I'entrée (considérée comme binaire) est active (contact fermé), et faux sinon.

int get_isPressed( )

p
Retourne :

soit Y_| SPRESSED_FALSE, soit Y_| SPRESSED_TRUE, selon vrai si I'entrée (considérée comme
binaire) est active (contact fermé), et faux sinon

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_| SPRESSED | NVALI D.
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anbutton - get_lastTimePressed() YAnButton
anbutton - lastTimePressed()
anbutton. get | astTi nePressed()

Retourne le temps absolu (nombre de millisecondes) entre la mise sous tension du module et la
derniére pression observée du bouton a I'entrée (transition du contact de ouvert a fermé).

long get_lastTimePressed( )

Vs

Retourne :
un entier représentant le temps absolu (nombre de millisecondes) entre la mise sous tension du module et
la derniere pression observée du bouton a I'entrée (transition du contact de ouvert a fermé)

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_LASTTI MEPRESSED | NVALI D.
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anbutton - get_lastTimeReleased() YAnButton
anbutton - lastTimeReleased()
anbutton. get | ast Ti neRel eased()

Retourne le temps absolu (nombre de millisecondes) entre la mise sous tension du module et le
dernier relachement observée du bouton a I'entrée (transition du contact de fermé a ouvert).

long get_lastTimeReleased( )

Vs

Retourne :
un entier représentant le temps absolu (nombre de millisecondes) entre la mise sous tension du module et
le dernier relachement observée du bouton a I'entrée (transition du contact de fermé a ouvert)

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_LASTTI MERELEASED | NVALI D.
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anbutton - get_logicalName() YAnButton
anbutton - logicalName()
anbutton. get | ogi cal Name()

Retourne le nom logique de I'entrée analogique.

String get_logicalName( )

Retourne :
une chaine de caractéres représentant le nom logique de I'entrée analogique.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_LOG CALNANME | NVALI D.
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anbutton - get_module() YAnButton
anbutton - module()anbut t on. get _nodul e()

Retourne I'objet YMbdul e correspondant au module Yoctopuce qui héberge la fonction.
YModule get_module()

Si la fonction ne peut étre trouvée sur aucun module, l'instance de YMbdul e retournée ne sera pas
joignable.

Retourne :
une instance de YModul e




3. Reference

anbutton - get_pulseCounter() YAnButton
anbutton - pulseCounter()
anbutt on. get pul seCounter ()

Retourne la valeur du compteur d'impulsions.

long get_pulseCounter( )

Retourne :
un entier représentant la valeur du compteur d'impulsions

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_PULSECOUNTER | NVALI D.
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anbutton - get_pulseTimer() YAnButton
anbutton - pulseTimer()
anbut t on. get _pul seTi nmer ()

Retourne le timer du compteur d'impulsions (ms)

long get_pulseTimer( )

Retourne :
un entier représentant le timer du compteur d'impulsions (ms)

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_PULSETI MER | NVALI D.
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anbutton - get_rawValue() YAnButton
anbutton - rawValue()anbut t on. get _r awval ue()

Retourne la valeur mesurée de I'entrée telle-quelle (entre 0 et 4095 inclus).

int get_rawValue( )

Retourne :
un entier représentant la valeur mesurée de I'entrée telle-quelle (entre 0 et 4095 inclus)

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_RAWALUE | NVALI D.
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anbutton - get_sensitivity() YAnButton
anbutton - sensitivity()
anbutton. get _sensitivity()

Retourne la sensibilité pour I'entrée (entre 1 et 1000) pour le déclanchement de callbacks.

int get_sensitivity()

Retourne :
un entier représentant la sensibilité pour I'entrée (entre 1 et 1000) pour le déclanchement de callbacks

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_SENSI Tl VI TY_| NVALI D.
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anbutton - get_userData() YAnButton
anbutton - userData()anbut t on. get _user Dat a()

Retourne le contenu de l'attribut userData, précédemment stocké a l'aide de la méthode
set _user Dat a.

Object get_userData( )

Cet attribut n'es pas utilisé directement par I'API. Il est a la disposition de I'appelant pour stocker un
contexte.

Retourne :
I'objet stocké précédemment par I'appelant.
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anbutton - isOnline()anbut t on. i sOnl i ne() YAnButton

Vérifie si le module hébergeant I'entrée analogique est joignable, sans déclencher d'erreur.
boolean isOnline( )

Si les valeurs des attributs en cache de I'entrée analogique sont valides au moment de I'appel, le
module est considéré joignable. Cette fonction ne cause en aucun cas d'exception, quelle que soit
I'erreur qui pourrait se produire lors de la vérification de joignabilité.

Retourne :
t r ue siI'entrée analogique est joignable, f al se sinon
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anbutton - load()anbut t on. | oad() YAnButton

Met en cache les valeurs courantes de I'entrée analogique, avec une durée de validité spécifiée.

int load( long msValidity)

Par défaut, lorsqu'on accede a un module, tous les attributs des fonctions du module sont
automatiquement mises en cache pour la durée standard (5 ms). Cette méthode peut étre utilisée pour
marquer occasionellement les données cachées comme valides pour une plus longue période, par

exemple dans le but de réduire le trafic réseau.

Ve

Paramétres :
msValidity un entier correspondant a la durée de validité attribuée aux les parametres chargés, en

millisecondes

Retourne :
YAPI _ SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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anbutton - nextAnButton() YAnButton
anbut t on. next AnBut t on()

Continue I'énumération des entrées analogigues commencée a l'aide de yFi r st AnBut t on() .

YAnButton nextAnButton( )

Retourne :
un pointeur sur un objet YAnBuUt t on accessible en ligne, ou nul | lorsque I'énumération est terminée.
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anbutton - registerValueCallback() YAnButton
anbut t on. regi st er Val ueCal | back()

Enregistre la fonction de callback qui est appelée a chaque changement de la valeur publiée.

int registerValueCallback( UpdateCallback callback)

Ce callback n'est appelé que durant I'exécution de yS| eep ou yHandl eEvent s. Cela permet a
I'appelant de contréler quand les callback peuvent se produire. Il est important d'appeler I'une de ces
deux fonctions périodiquement pour garantir que les callback ne soient pas appelés trop tard. Pour
désactiver un callback, il suffit d'appeler cette méthode en lui passant un pointeur nul.

Parametres :

callback la fonction de callback a rappeler, ou un pointeur nul. La fonction de callback doit accepter deux
arguments: l'object fonction dont la valeur a changé, et la chalne de caractére décrivant la
nouvelle valeur publiée.
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anbutton - resetCounter() YAnButton
anbut t on. reset Counter ()

réinitialise le compteur d'impulsions et son timer

int resetCounter( )

Retourne :
YAPI _SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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anbutton - set_analogCalibration() YAnButton

anbutton - setAnalogCalibration()
anbut t on. set _anal ogCal i brati on()

Enclenche ou déclenche le procédure de calibration.

int set_analogCalibration( int newval)
N'oubliez pas d'appeler la méthode saveToFl ash() du module a la fin de la calibration si le réglage

doit étre préserveé.

~

Parameétres :
newval soit Y ANALOGCALI| BRATI ON_OFF, soit Y_ANALOGCALI| BRATI ON_ON

Retourne :
YAPI _ SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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anbutton - set_calibrationMax() YAnButton
anbutton - setCalibrationMax()
anbut ton. set _cal i brati onMax()

Modifie la valeur maximale de calibration pour I'entrée (entre 0 et 4095 inclus), sans lancer la
calibration automatique.

int set_calibrationMax( int newval)

N'oubliez pas d'appeler la méthode saveToF| ash() du module si le réglage doit étre préservé.

Ve

Parameétres :

newval un entier représentant la valeur maximale de calibration pour I'entrée (entre 0 et 4095 inclus), sans
lancer la calibration automatique

Retourne :
YAPI _ SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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anbutton - set_calibrationMin() YAnButton
anbutton - setCalibrationMin()
anbutton. set _calibrati onM n()

Modifie la valeur minimale de calibration pour I'entrée (entre 0 et 4095 inclus), sans lancer la
calibration automatique.

int set_calibrationMin( int newval)

N'oubliez pas d'appeler la méthode saveToF| ash() du module si le réglage doit étre préservé.

~

Parameétres :

newval un entier représentant la valeur minimale de calibration pour I'entrée (entre 0 et 4095 inclus), sans
lancer la calibration automatique

Retourne :
YAPI _ SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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anbutton - set_logicalName() YAnButton
anbutton - setLogicalName()
anbutton. set | ogi cal Name()

Madifie le nom logique de I'entrée analogique.

int set_logicalName( String newval)

Vous pouvez utiliser yCheckLogi cal Nane() pour vérifier si votre parametre est valide. N'oubliez
pas d'appeler la méthode saveToFl ash() du module si le réglage doit étre préservé.

Ve

Paramétres :
newval une chaine de caractéres représentant le nom logique de I'entrée analogique.

Retourne :
YAPI _SUCCESS si I'appel se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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anbutton - set_sensitivity() YAnButton
anbutton - setSensitivity()
anbutton. set_sensitivity()

Madifie la sensibilité pour I'entrée (entre 1 et 1000) pour le déclanchement de callbacks.
int set_sensitivity( int newval)

La sensibilité sert a filtrer les variations autour d'une valeur fixe, mais ne prétérite pas la transmission
d'événements lorsque la valeur d'entrée évolue constamment dans la méme direction. Cas particulier:
lorsque la valeur 1000 est utilisée, seuls les valeurs déclenchant une commutation d'état pressé/non-
pressé sont transmises. N'oubliez pas d'appeler la méthode saveToFl ash() du module si le réglage
doit étre préservé.

Parameétres :

newval un entier représentant la sensibilité pour I'entrée (entre 1 et 1000) pour le déclanchement de
callbacks

Retourne :
YAPI _SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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anbutton - set_userData() YAnButton
anbutton - setUserData()
anbutton. set _userDat a()

Enregistre un contexte libre dans I'attribut userData de la fonction, afin de le retrouver plus tard a
l'aide de la méthode get _user Dat a.

void set_userData( Object data)

Cet attribut n'es pas utilisé directement par I'API. Il est a la disposition de I'appelant pour stocker un
contexte.

Paramétres :
data objet quelconque a mémoriser
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3.5. Interface de la fonction CarbonDioxide

La librairie de programmation Yoctopuce permet lire une valeur instantanée du capteur, ainsi que les
extrémas atteints.

Pour utiliser les fonctions décrites ici, vous devez inclure:

<script type="text/javascript' src="yocto_carbondioxide.js'></script>
nodej s | var yoctolib = require(‘yoctolib’);

var YCarbonDioxide = yoctolib.YCarbonDioxide;
[ php | require_once(‘'yocto_carbondioxide.php);
#include "yocto_carbondioxide.h"

#import "yocto_carbondioxide.h"

uses yocto_carbondioxide;
yocto_carbondioxide.vb

yocto_carbondioxide.cs

import com.yoctopuce.YoctoAPI.YCarbonDioxide;
from yocto_carbondioxide import *

Fonction globales
yFindCarbonDioxide(func)

Permet de retrouver un capteur de CO2 d'aprés un identifiant donné.
yFirstCarbonDioxide()
Commence I'énumération des capteurs de CO2 accessibles par la librairie.
Méthodes des objets YCar bonDi oxi de
carbondioxide - calibrateFromPoints(rawValues, refValues)

Enregistre des points de correction de mesure, typiquement pour compenser |'effet d'un botftier sur les
mesures rendues par le capteur.

carbondioxide — describe()
Retourne un court texte décrivant de maniére non-ambigie l'instance du capteur de CO2 au format
TYPE( NAVE) =SERI AL. FUNCTI ONI D.

carbondioxide — get_advertisedValue()
Retourne la valeur courante du capteur de CO2 (pas plus de 6 caracteres).
carbondioxide — get_currentRawValue()

Retourne la valeur brute retournée par le capteur (sans arrondi ni calibration), en ppm (val), sous forme de
nombre a virgule.

carbondioxide - get_currentValue()

Retourne la valeur actuelle du taux de CO2, en ppm (val), sous forme de nombre a virgule.
carbondioxide - get_errorMessage()

Retourne le message correspondant & la derniére erreur survenue lors de I'utilisation du capteur de CO2.
carbondioxide - get_errorType()

Retourne le code d'erreur correspondant a la derniére erreur survenue lors de I'utilisation du capteur de CO2.
carbondioxide - get_friendlyName()

Retourne un identifiant global du capteur de CO2 au format NOM_MODULE. NOM_FONCTI ON.
carbondioxide — get_functionDescriptor()

Retourne un identifiant unique de type YFUN_DESCR correspondant a la fonction.

carbondioxide - get_functionld()
Retourne l'identifiant matériel du capteur de CO2, sans référence au module.

carbondioxide - get_hardwareld()
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Retourne l'identifiant matériel unique du capteur de CO2 au format SERI AL. FUNCTI ONI D.
carbondioxide - get_highestValue()
Retourne la valeur maximale observée pour le taux de CO2 depuis le démarrage du module.

carbondioxide - get_logFrequency()

Retourne la fréquence d'enregistrement des mesures dans le datalogger, ou "OFF" si les mesures ne sont
pas stockées dans la mémoire de I'enregistreur de données.

carbondioxide — get_logicalName()
Retourne le nom logique du capteur de CO2.

carbondioxide — get_lowestValue()
Retourne la valeur minimale observée pour le taux de CO2 depuis le démarrage du module.

carbondioxide - get_module()

Retourne l'objet YMbdul e correspondant au module Yoctopuce qui héberge la fonction.
carbondioxide - get_module_async(callback, context)

Retourne l'objet YMbdul e correspondant au module Yoctopuce qui héberge la fonction.

carbondioxide — get_recordedData(startTime, endTime)

Retourne un objet DataSet représentant des mesures de ce capteur précédemment enregistrées a l'aide du
Datalogger, pour l'intervalle de temps spécifié.

carbondioxide - get_reportFrequency()

Retourne la fréquence de notification périodique des valeurs mesurées, ou "OFF" si les natifications
périodiques sont désactivées pour cette fonction.

carbondioxide - get_resolution()
Retourne la résolution des valeurs mesurées.

carbondioxide - get_unit()
Retourne 'unité dans laquelle le taux de CO2 est exprimée.
carbondioxide - get_userData()
Retourne le contenu de l'attribut userData, précédemment stocké a I'aide de la méthode set _user Dat a.
carbondioxide —isOnline()
Vérifie si le module hébergeant le capteur de CO2 est joignable, sans déclencher d'erreur.
carbondioxide —isOnline_async(callback, context)
Vérifie si le module hébergeant le capteur de CO2 est joignable, sans déclencher d'erreur.
carbondioxide - load(msValidity)
Met en cache les valeurs courantes du capteur de CO2, avec une durée de validité spécifiée.

carbondioxide — loadCalibrationPoints(rawValues, refValues)

Récupére les points de correction de mesure précédemment enregistrés a l'aide de la méthode
cal i br at eFr onPoi nt s.

carbondioxide —load_async(msValidity, callback, context)

Met en cache les valeurs courantes du capteur de CO2, avec une durée de validité spécifiée.
carbondioxide - nextCarbonDioxide()

Continue I'énumération des capteurs de CO2 commencée a l'aide de yFi r st Car bonDi oxi de() .

carbondioxide - registerTimedReportCallback(callback)
Enregistre la fonction de callback qui est appelée a chaque notification périodique.

carbondioxide - registerValueCallback(callback)
Enregistre la fonction de callback qui est appelée a chaque changement de la valeur publiée.

carbondioxide - set_highestValue(newval)
Modifie la mémoire de valeur maximale observée.

carbondioxide - set_logFrequency(newval)
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Modifie la fréquence d'enregistrement des mesures dans le datalogger.

carbondioxide - set_logicalName(newval)
Modifie le nom logique du capteur de CO2.

carbondioxide - set_lowestValue(newval)
Modifie la mémoire de valeur minimale observée.

carbondioxide - set_reportFrequency(newval)
Modifie la fréquence de notification périodique des valeurs mesurées.

carbondioxide - set_resolution(newval)
Modifie la résolution des valeurs physique mesurées.

carbondioxide — set_userData(data)
Enregistre un contexte libre dans l'attribut userData de la fonction, afin de le retrouver plus tard a l'aide de la
méthode get _user Dat a.

carbondioxide - wait_async(callback, context)

Attend que toutes les commandes asynchrones en cours d'exécution sur le module soient terminées, et
appelle le callback passé en paramétre.
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YCarbonDioxide.FindCarbonDioxide()
yFindCarbonDioxide()
YCar bonDi oxi de. Fi ndCar bonDi oxi de()

YCarbonDioxide

Permet de retrouver un capteur de CO2 d'aprés un identifiant donné.

YCarbonDioxide FindCarbonDioxide( String func)

L'identifiant peut étre spécifié sous plusieurs formes:

- NomLogiqueFonction

- NoSerieModule.ldentifiantFonction

- NoSerieModule.NomLogiqueFonction

- NomLogiqueModule.ldentifiantMatériel

- NomLogiqueModule.NomLogiqueFonction

Cette fonction n'exige pas que le capteur de CO2 soit en ligne au moment ou elle est appelée, I'objet
retourné sera néanmoins valide. Utiliser la méthode YCar bonDi oxi de. i sOnl i ne() pour tester si
le capteur de CO2 est utilisable a un moment donné. En cas d'ambiguité lorsqu'on fait une recherche
par nom logique, aucune erreur ne sera notifiée: la premiére instance trouvée sera renvoyeée. La

recherche se fait d'abord par nom matériel, puis par nom logique.

Ve

Parameétres :

Retourne :

func une chaine de caractéres qui référence le capteur de CO2 sans ambiguité

un objet de classe YCar bonDi oxi de qui permet ensuite de contréler le capteur de CO2.
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YCarbonDioxide.FirstCarbonDioxide() YCarbonDioxide

yFirstCarbonDioxide()
YCar bonDi oxi de. Fi r st Car bonDi oxi de()

Commence I'énumération des capteurs de CO2 accessibles par la librairie.

YCarbonDioxide FirstCarbonDioxide( )
Utiliser la fonction YCar bonDi oxi de. next Car bonDi oxi de() pour itérer sur les autres capteurs

de CO2.

Retourne :
un pointeur sur un objet YCar bonDi oxi de, correspondant au premier capteur de CO2 accessible en

ligne, ou nul | siil n'y a pas de capteurs de CO2 disponibles.
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carbondioxide - calibrateFromPoints() YCarbonDioxide
car bondi oxi de. cal i br at eFr onPoi nt s()

Enregistre des points de correction de mesure, typiquement pour compenser I'effet d'un botitier sur
les mesures rendues par le capteur.

int calibrateFromPoints( ArrayList<Double> rawValues,
ArrayList<Double> refValues)

Il est possible d'enregistrer jusqu'a cing points de correction. Les points de correction doivent étre
fournis en ordre croissant, et dans la plage valide du capteur. Le module effectue automatiquement une
interpolation linéaire de l'erreur entre les points spécifiés. N'oubliez pas d'appeler la méthode
saveToFl ash() du module sile réglage doit étre préservé.

Pour plus de plus amples possibilités d'appliquer une surcalibration aux capteurs, veuillez contacter
support@yoctopuce.com.

p
Parametres :

rawValues tableau de nombres flottants, correspondant aux valeurs brutes rendues par le capteur pour les
points de correction.

refValues tableau de nombres flottants, correspondant aux valeurs corrigées désirées pour les points de
correction.

Retourne :
YAPI _ SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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carbondioxide - describe() YCarbonDioxide
car bondi oxi de. descri be()

Retourne un court texte décrivant de maniére non-ambigtie l'instance du capteur de CO2 au format
TYPE( NAVE) =SERI AL. FUNCTI ONI D.

String describe( )

Plus précisément, TYPE correspond au type de fonction, NAME correspond au nom utilsé lors du
premier accés a la fonction, SERI AL correspond au numéro de série du module si le module est
connecté, ou " unr esol ved" sinon, et FUNCTI ONI D correspond a l'identifiant matériel de la fonction
si le module est connecté. Par exemple, La methode va retourner
Rel ay( MyCust omNane. r el ayl) =RELAYLOL- 123456. r el ayl si le module est déja connecté
ou Rel ay( BadCust omeNane. r el ayl) =unr esol ved si le module n'est pas déja connecté. Cette
methode ne declenche aucune transaction USB ou TCP et peut donc étre utilisé dans un debuggeur.

Retourne :
une chaine de caracteres décrivant le capteur de CcCo2 (ex:

Rel ay( MyCust omName. rel ayl) =RELAYLO1- 123456. rel ayl)
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carbondioxide - get_advertisedValue() YCarbonDioxide
carbondioxide - advertisedValue()
car bondi oxi de. get _adverti sedVal ue()

Retourne la valeur courante du capteur de CO2 (pas plus de 6 caracteres).

String get_advertisedValue( )

Retourne :
une chaine de caractéres représentant la valeur courante du capteur de CO2 (pas plus de 6 caracteres).

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_ADVERTI SEDVALUE | NVALI D.
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carbondioxide - get_currentRawValue() YCarbonDioxide
carbondioxide - currentRawValue()
car bondi oxi de. get _current Rawval ue()

Retourne la valeur brute retournée par le capteur (sans arrondi ni calibration), en ppm (val), sous
forme de nombre a virgule.

double get_currentRawValue( )

Vs

Retourne :
une valeur numérique représentant la valeur brute retournée par le capteur (sans arrondi ni calibration), en
ppm (val), sous forme de nombre a virgule

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_CURRENTRAW/ALUE | NVALI D.
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carbondioxide - get_currentValue() YCarbonDioxide
carbondioxide - currentValue()
car bondi oxi de. get _current Val ue()

Retourne la valeur actuelle du taux de CO2, en ppm (val), sous forme de nombre a virgule.

double get_currentValue( )

~

Retourne :
une valeur numérique représentant la valeur actuelle du taux de CO2, en ppm (val), sous forme de nombre
a virgule

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_CURRENTVALUE_| NVALI D.
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carbondioxide - get_errorMessage() YCarbonDioxide
carbondioxide - errorMessage()
car bondi oxi de. get _error Message()

Retourne le message correspondant a la derniére erreur survenue lors de I'utilisation du capteur de
COo2.

String get_errorMessage( )

Cette méthode est principalement utile lorsque la librairie Yoctopuce est utilisée en désactivant la
gestion des exceptions.

Retourne :
une chaine de caractéres correspondant au message de la derniére erreur qui s'est produit lors de
l'utilisation du capteur de CO2.
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carbondioxide - get_errorType() YCarbonDioxide
carbondioxide - errorType()
car bondi oxi de. get _error Type()

Retourne le code d'erreur correspondant a la derniére erreur survenue lors de l'utilisation du capteur
de CO2.

int get_errorType()

Cette méthode est principalement utile lorsque la librairie Yoctopuce est utilisée en désactivant la
gestion des exceptions.

Retourne :

un nombre correspondant au code de la derniere erreur qui s'est produit lors de I'utilisation du capteur de
Co2.
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carbondioxide - get_friendlyName() YCarbonDioxide
carbondioxide —friendlyName()
car bondi oxi de. get _fri endl yNane()

Retourne un identifiant global du capteur de CO2 au format NOM_MODULE. NOM_FONCTI ON.
String get_friendlyName( )

Le chaine retournée utilise soit les noms logiques du module et du capteur de CO2 si ils sont définis,
soit respectivement le numéro de série du module et I'identifant matériel du capteur de CO2 (par
exemple: MyCust omNane. r el ayl)

Retourne :
une chaine de caractéres identifiant le capteur de CO2 en utilisant les noms logiques (ex:

MyCust omNane. rel ayl)

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_FRI ENDLYNANME_| NVALI D.
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carbondioxide - get_functionDescriptor() YCarbonDioxide
carbondioxide - functionDescriptor()
car bondi oxi de. get _functi onDescri ptor ()

Retourne un identifiant unique de type YFUN_DESCR correspondant a la fonction.

String get_functionDescriptor( )

Cet identifiant peut étre utilisé pour tester si deux instance de YFunct i on référencent physiquement
la méme fonction sur le méme module.

Retourne :
un identifiant de type YFUN_DESCR

Si la fonction n'a jamais été contactée, la valeur retournée sera
Y_FUNCTI ONDESCRI PTOR_I NVALI D
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carbondioxide - get_functionld() YCarbonDioxide
carbondioxide - functionld()
car bondi oxi de. get _functionl d()

Retourne l'identifiant matériel du capteur de CO2, sans référence au module.
String get_functionld( )

Par exampler el ay1l.

Retourne :
une chaine de caractéres identifiant le capteur de CO2 (ex: r el ay 1)

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_FUNCTI ONI D_| NVALI D.
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carbondioxide »get_hardwareld() YCarbonDioxide
carbondioxide - hardwareld()
car bondi oxi de. get _har dwar el d()

Retourne l'identifiant matériel unique du capteur de CO2 au format SERI AL. FUNCTI ONI D.

String get_hardwareld( )
L'identifiant unique est composé du numéro de série du module et de l'identifiant matériel du capteur de

CO2 (par example RELAYLOL- 123456. r el ayl).

Retourne :
une chaine de caractéres identifiant le capteur de CO2 (ex: RELAYLOL- 123456. r el ayl)

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_HARDWAREI D | NVALI D.
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carbondioxide - get_highestValue() YCarbonDioxide
carbondioxide - highestValue()
car bondi oxi de. get _hi ghest Val ue()

Retourne la valeur maximale observée pour le taux de CO2 depuis le démarrage du module.

double get_highestValue( )

~

Retourne :
une valeur numérique représentant la valeur maximale observée pour le taux de CO2 depuis le démarrage
du module

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_HI GHESTVALUE_| NVALI D.
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carbondioxide - get_logFrequency() YCarbonDioxide
carbondioxide - logFrequency()
car bondi oxi de. get _| ogFrequency()

Retourne la fréquence d'enregistrement des mesures dans le datalogger, ou "OFF" si les mesures
ne sont pas stockées dans la mémoire de I'enregistreur de données.

String get_logFrequency( )

Vs

Retourne :
une chaine de caractéres représentant la fréquence d'enregistrement des mesures dans le datalogger, ou
"OFF" si les mesures ne sont pas stockées dans la mémoire de I'enregistreur de données

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_LOGFREQUENCY_| NVALI D.
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carbondioxide - get_logicalName() YCarbonDioxide
carbondioxide - logicalName()
car bondi oxi de. get _| ogi cal Nane()

Retourne le nom logique du capteur de CO2.

String get_logicalName( )

Retourne :
une chaine de caractéres représentant le nom logique du capteur de CO2.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_LOG CALNANME | NVALI D.
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carbondioxide - get_lowestValue() YCarbonDioxide
carbondioxide - lowestValue()
car bondi oxi de. get _| owest Val ue()

Retourne la valeur minimale observée pour le taux de CO2 depuis le démarrage du module.

double get_lowestValue( )

~

Retourne :
une valeur numérique représentant la valeur minimale observée pour le taux de CO2 depuis le démarrage
du module

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_LOWNESTVALUE_| NVALI D.
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carbondioxide - get_module() YCarbonDioxide
carbondioxide -module()
car bondi oxi de. get _nodul e()

Retourne I'objet YMbdul e correspondant au module Yoctopuce qui héberge la fonction.
YModule get_module()

Si la fonction ne peut étre trouvée sur aucun module, l'instance de YMbodul e retournée ne sera pas
joignable.

Retourne :
une instance de YModul e
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carbondioxide - get_recordedData() YCarbonDioxide
carbondioxide - recordedData()
car bondi oxi de. get _recor dedDat a()

Retourne un objet DataSet représentant des mesures de ce capteur précédemment enregistrées a
l'aide du Datalogger, pour l'intervalle de temps spécifié.

YDataSet get_recordedData( long startTime, long endTime)

Veuillez vous référer a la documentation de la classe DataSet pour plus plus d'informations sur la
maniére d'obtenir un apercu des mesures pour la période, et comment charger progressivement une
grande quantité de mesures depuis le dataLogger.

Cette méthode ne fonctionne que si le module utilise un firmware récent, car les objets DataSet ne sont
pas supportés par les firmwares antérieurs a la révision 13000.

Paramétres :

startTime le début de l'intervalle de mesure désiré, c'est & dire en nombre de secondes depuis le ler
janvier 1970 UTC. La valeur 0 peut étre utilisée pour ne poser aucune limite sur le début des
mesures.

endTime la find de l'intercalle de mesure désiré, c'est a dire en nombre de secondes depuis le ler janvier
1970 UTC. La valeur 0 peut étre utilisée pour ne poser aucune limite de fin.

Retourne :
une instance de YDataSet, dont les méthodes permettent de d'accéder aux données historiques souhaitées.
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carbondioxide - get_reportFrequency() YCarbonDioxide
carbondioxide - reportFrequency()
car bondi oxi de. get _report Frequency()

Retourne la fréquence de notification périodique des valeurs mesurées, ou "OFF" si les notifications
périodiques sont désactivées pour cette fonction.

String get_reportFrequency( )

Vs

Retourne :
une chaine de caractéres représentant la fréquence de notification périodique des valeurs mesurées, ou
"OFF" si les naotifications périodiques sont désactivées pour cette fonction

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_REPORTFREQUENCY _| NVALI D.
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carbondioxide - get_resolution() YCarbonDioxide
carbondioxide - resolution()
car bondi oxi de. get _resol ution()

Retourne la résolution des valeurs mesurées.
double get_resolution()

La résolution correspond a la précision numérique de la représentation des mesures. Elle n'est pas
forcément identique a la précision réelle du capteur.

Retourne :
une valeur numérique représentant la résolution des valeurs mesurées

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_RESCLUTI ON_| NVALI D.
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carbondioxide - get_unit() YCarbonDioxide
carbondioxide - unit()car bondi oxi de. get _uni t ()

Retourne l'unité dans laquelle le taux de CO2 est exprimée.

String get_unit( )

Retourne :
une chaine de caractéres représentant I'unité dans laquelle le taux de CO2 est exprimée

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_UNI T_| NVALI D.
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carbondioxide - get_userData() YCarbonDioxide
carbondioxide - userData()
car bondi oxi de. get _user Dat a()

Retourne le contenu de l'attribut userData, précédemment stocké a l'aide de la méthode
set _user Dat a.

Object get_userData( )

Cet attribut n'es pas utilisé directement par I'API. Il est a la disposition de I'appelant pour stocker un
contexte.

Retourne :
I'objet stocké précédemment par I'appelant.
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carbondioxide - isOnline() YCarbonDioxide
car bondi oxi de. i sOnl i ne()

Vérifie si le module hébergeant le capteur de CO2 est joignable, sans déclencher d'erreur.
boolean isOnline( )

Si les valeurs des attributs en cache du capteur de CO2 sont valides au moment de I'appel, le module
est considéré joignable. Cette fonction ne cause en aucun cas d'exception, quelle que soit I'erreur qui
pourrait se produire lors de la vérification de joignabilité.

Retourne :
t r ue sile capteur de CO2 est joignable, f al se sinon
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carbondioxide - load()car bondi oxi de. | oad() YCarbonDioxide

Met en cache les valeurs courantes du capteur de CO2, avec une durée de validité spécifiée.

int load( long msValidity)

Par défaut, lorsqu'on accede a un module, tous les attributs des fonctions du module sont
automatiquement mises en cache pour la durée standard (5 ms). Cette méthode peut étre utilisée pour
marquer occasionellement les données cachées comme valides pour une plus longue période, par

exemple dans le but de réduire le trafic réseau.

~

Paramétres :
msValidity un entier correspondant a la durée de validité attribuée aux les parametres chargés, en

millisecondes

Retourne :
YAPI _ SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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carbondioxide - loadCalibrationPoints() YCarbonDioxide
car bondi oxi de. | oadCal i brati onPoi nt s()

Récupére les points de correction de mesure précédemment enregistrés a l'aide de la méthode
cal i brat eFr onPoi nt s.

int loadCalibrationPoints( ArrayList<Double> rawValues,
ArrayList<Double> refValues)

Paramétres :

rawValues tableau de nombres flottants, qui sera rempli par la fonction avec les valeurs brutes des points
de correction.

refValues tableau de nombres flottants, qui sera rempli par la fonction avec les valeurs désirées des
points de correction.

Retourne :
YAPI _ SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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carbondioxide - nextCarbonDioxide() YCarbonDioxide
car bondi oxi de. next Car bonDi oxi de()

Continue I'énumération des capteurs de CO2 commencée a l'aide de
yFirst CarbonDi oxi de() .

YCarbonDioxide nextCarbonDioxide( )

Retourne :
un pointeur sur un objet YCar bonDi oxi de accessible en ligne, ou nul | lorsque I'énumération est
terminée.
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carbondioxide - registerTimedReportCallback() YCarbonDioxide
car bondi oxi de. regi st er Ti mredReport Cal | back(
)

Enregistre la fonction de callback qui est appelée a chaque notification périodique.

int registerTimedReportCallback( TimedReportCallback callback)

Ce callback n'est appelé que durant I'exécution de yS| eep ou yHandl eEvent s. Cela permet a
I'appelant de contréler quand les callbacks peuvent se produire. Il est important d'appeler I'une de ces
deux fonctions périodiquement pour garantir que les callbacks ne soient pas appelés trop tard. Pour
désactiver un callback, il suffit d'appeler cette méthode en lui passant un pointeur nul.

Parameétres :

callback la fonction de callback a rappeler, ou un pointeur nul. La fonction de callback doit accepter deux
arguments: I'object fonction dont la valeur a changé, et un objet YMeasure décrivant la nouvelle
valeur publiée.
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carbondioxide - registerValueCallback() YCarbonDioxide
car bondi oxi de. r egi st er Val ueCal | back()

Enregistre la fonction de callback qui est appelée a chaque changement de la valeur publiée.

int registerValueCallback( UpdateCallback callback)

Ce callback n'est appelé que durant I'exécution de yS| eep ou yHandl eEvent s. Cela permet a
I'appelant de contréler quand les callback peuvent se produire. Il est important d'appeler I'une de ces
deux fonctions périodiquement pour garantir que les callback ne soient pas appelés trop tard. Pour
désactiver un callback, il suffit d'appeler cette méthode en lui passant un pointeur nul.

Parameétres :

callback la fonction de callback a rappeler, ou un pointeur nul. La fonction de callback doit accepter deux
arguments: l'object fonction dont la valeur a changé, et la chalne de caractére décrivant la
nouvelle valeur publiée.
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carbondioxide - set_highestValue() YCarbonDioxide
carbondioxide - setHighestValue()
car bondi oxi de. set _hi ghest Val ue()

Modifie la mémoire de valeur maximale observée.

int set_highestValue( double newval)

Ve

Paramétres :
newval une valeur numérique représentant la mémoire de valeur maximale observée

Retourne :
YAPI _ SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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carbondioxide - set_logFrequency() YCarbonDioxide
carbondioxide - setLogFrequency()
car bondi oxi de. set _| ogFrequency()

Madifie la fréquence d'enregistrement des mesures dans le datalogger.
int set_logFrequency( String newval)

La fréquence peut étre spécifiée en mesures par secondes, en mesures par minutes (par exemple
"15/m") ou en mesures par heure (par exemple "4/h"). Pour désactiver I'enregistrement des mesures de
cette fonction, utilisez la valeur "OFF".

~

Parameétres :

newval une chaine de caractéres représentant la fréquence d'enregistrement des mesures dans le
datalogger

Retourne :
YAPI _ SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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carbondioxide - set_logicalName() YCarbonDioxide
carbondioxide - setLogicalName()
car bondi oxi de. set _| ogi cal Nane()

Modifie le nom logique du capteur de CO?2.

int set_logicalName( String newval)

Vous pouvez utiliser yCheckLogi cal Nane() pour vérifier si votre parametre est valide. N'oubliez
pas d'appeler la méthode saveToFl ash() du module si le réglage doit étre préservé.

Ve

Paramétres :
newval une chaine de caractéres représentant le nom logique du capteur de CO2.

Retourne :
YAPI _ SUCCESS si I'appel se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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carbondioxide - set_lowestValue()
carbondioxide - setLowestValue()
car bondi oxi de. set _| owest Val ue()

YCarbonDioxide

Modifie la mémoire de valeur minimale observée.

int set_lowestValue( double newval)

Ve

Paramétres :
newval une valeur numérique représentant la mémoire de valeur minimale observée

Retourne :
YAPI _ SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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carbondioxide - set_reportFrequency() YCarbonDioxide
carbondioxide - setReportFrequency()
car bondi oxi de. set _report Frequency()

Maodifie la fréquence de naotification périodique des valeurs mesurées.
int set_reportFrequency( String newval)

La fréquence peut étre spécifiée en mesures par secondes, en mesures par minutes (par exemple
"15/m") ou en mesures par heure (par exemple "4/h"). Pour désactiver les notifications périodiques pour
cette fonction, utilisez la valeur "OFF".

~

Parametres :

newval une chaine de caractéres représentant la fréquence de notification périodique des valeurs
mesurées

Retourne :
YAPI _ SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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carbondioxide - set_resolution() YCarbonDioxide
carbondioxide - setResolution()
car bondi oxi de. set _resol ution()

Modifie la résolution des valeurs physique mesurées.
int set_resolution( double newval)

La résolution correspond a la précision de l'affichage des mesures. Elle ne change pas la précision de
la mesure elle-méme.

Parameétres :
newval une valeur numérique représentant la résolution des valeurs physigue mesurées

Retourne :
YAPI _SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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carbondioxide - set_userData() YCarbonDioxide
carbondioxide - setUserData()
car bondi oxi de. set _user Dat a()

Enregistre un contexte libre dans l'attribut userData de la fonction, afin de le retrouver plus tard a
l'aide de la méthode get _user Dat a.

void set_userData( Object data)

Cet attribut n'es pas utilisé directement par I'API. Il est a la disposition de I'appelant pour stocker un
contexte.

Paramétres :
data objet quelconque a mémoriser
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3.6. Interface de la fonction ColorLed

La librairie de programmation Yoctopuce permet de piloter une led couleur aussi bien en coordonnées
RGB qu'en coordonnées HSL, les conversions RGB vers HSL étant faites automatiquement par le
module. Ceci permet aisément d'allumer la led avec une certaine teinte et d'en faire progressivement
varier la saturation ou la luminosité. Si nécessaire, vous trouverez plus d'information sur la différence
entre RGB et HSL dans la section suivante.

Pour utiliser les fonctions décrites ici, vous devez inclure:

<script type="text/javascript' src="yocto_colorled.js'></script>
nodej s | var yoctolib = require(‘'yoctolib’);
var YColorLed = yoctolib.YColorLed;
php | require_once('yocto_colorled.php");
#include "yocto_colorled.h"
#import "yocto_colorled.h"
uses yocto_colorled;
yocto_colorled.vb
yocto_colorled.cs
import com.yoctopuce.YoctoAPl.YColorLed;
from yocto_colorled import *

Fonction globales
yFindColorLed(func)

Permet de retrouver une led RGB d'aprées un identifiant donné.

yFirstColorLed()
Commence I'énumération des leds RGB accessibles par la librairie.

Méthodes des objets YCol or Led
colorled - describe()

Retourne un court texte décrivant de maniére non-ambigle I'instance de la led RGB au format
TYPE( NAVE) =SERI AL. FUNCTI ONI D.

colorled - get_advertisedValue()

Retourne la valeur courante de la led RGB (pas plus de 6 caractéres).
colorled - get_errorMessage()

Retourne le message correspondant a la derniére erreur survenue lors de I'utilisation de la led RGB.
colorled - get_errorType()

Retourne le code d'erreur correspondant a la derniere erreur survenue lors de I'utilisation de la led RGB.
colorled - get_friendlyName()

Retourne un identifiant global de la led RGB au format NOM_MODULE. NOM_FONCTI ON.
colorled - get_functionDescriptor()

Retourne un identifiant unique de type YFUN_DESCR correspondant a la fonction.

colorled - get_functionld()
Retourne l'identifiant matériel de la led RGB, sans référence au module.

colorled - get_hardwareld()

Retourne l'identifiant matériel unique de la led RGB au format SERI AL. FUNCTI ONI D.
colorled - get_hslColor()

Retourne la couleur HSL courante de la led.
colorled - get_logicalName()

Retourne le nom logique de la led RGB.
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colorled - get_module()

Retourne l'objet YMbdul e correspondant au module Yoctopuce qui héberge la fonction.
colorled - get_module_async(callback, context)

Retourne l'objet YMbdul e correspondant au module Yoctopuce qui héberge la fonction.

colorled — get_rghColor()
Retourne la couleur RGB courante de la led.
colorled - get_rgbColorAtPowerOn()
Retourne la couleur configurée pour étre affichage a l'allumage du module.
colorled - get_userData()
Retourne le contenu de l'attribut userData, précédemment stocké a I'aide de la méthode set _user Dat a.
colorled - hsIMove(hsl_target, ms_duration)
Effectue une transition continue dans l'espace HSL entre la couleur courante et une nouvelle couleur.
colorled - isOnline()
Vérifie si le module hébergeant la led RGB est joignable, sans déclencher d'erreur.
colorled - isOnline_async(callback, context)
Vérifie si le module hébergeant la led RGB est joignable, sans déclencher d'erreur.
colorled - load(msValidity)
Met en cache les valeurs courantes de la led RGB, avec une durée de validité spécifiée.
colorled —load_async(msValidity, callback, context)
Met en cache les valeurs courantes de la led RGB, avec une durée de validité spécifiée.
colorled — nextColorLed()
Continue I'énumération des leds RGB commencée a l'aide de YFi r st Col or Led() .
colorled - registerValueCallback(callback)
Enregistre la fonction de callback qui est appelée a chaque changement de la valeur publiée.
colorled - rgbMove(rgh_target, ms_duration)
Effectue une transition continue dans l'espace RGB entre la couleur courante et une nouvelle couleur.
colorled - set_hslIColor(newval)
Modifie la couleur courante de la led, en utilisant une couleur HSL spécifiée.
colorled - set_logicalName(newval)
Modifie le nom logique de la led RGB.
colorled - set_rgbColor(newval)
Modifie la couleur courante de la led, en utilisant une couleur RGB (Rouge Vert Bleu).
colorled - set_rgbColorAtPowerOn(newval)
Modifie la couleur que la led va afficher spontanément a I'allumage du module.

colorled - set_userData(data)
Enregistre un contexte libre dans l'attribut userData de la fonction, afin de le retrouver plus tard a l'aide de la
méthode get _user Dat a.

colorled —wait_async(callback, context)

Attend que toutes les commandes asynchrones en cours d'exécution sur le module soient terminées, et
appelle le callback passé en paramétre.
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YColorLed.FindColorLed() YColorLed
yFindColorLed()YCol or Led. Fi ndCol or Led()

Permet de retrouver une led RGB d'aprés un identifiant donné.
YColorLed FindColorLed( String func)

L'identifiant peut étre spécifié sous plusieurs formes:

- NomLogiqueFonction

- NoSerieModule.ldentifiantFonction

- NoSerieModule.NomLogiqueFonction

- NomLogiqueModule.ldentifiantMatériel

- NomLogiqueModule.NomLogiqueFonction

Cette fonction n'exige pas que la led RGB soit en ligne au moment ou elle est appelée, I'objet retourné
sera néanmoins valide. Utiliser la méthode YCol or Led. i sOnl i ne() pour tester si la led RGB est
utilisable a un moment donné. En cas d'ambiguité lorsqu'on fait une recherche par nom logique,
aucune erreur ne sera notifiée: la premiére instance trouvée sera renvoyée. La recherche se fait
d'abord par nom matériel, puis par nom logique.

Parametres :
func une chaine de caractéres qui référence la led RGB sans ambiguité

Retourne :
un objet de classe YCol or Led qui permet ensuite de contrdler la led RGB.
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YColorLed.FirstColorLed() YColorLed
yFirstColorLed()YCol or Led. Fi r st Col or Led()

Commence I'énumération des leds RGB accessibles par la librairie.
YColorLed FirstColorLed( )

Utiliser la fonction YCol or Led. next Col or Led() pour itérer sur les autres leds RGB.

Retourne :
un pointeur sur un objet YCol or Led, correspondant a la premiére led RGB accessible en ligne, ou nul |
siil n'y a pas de leds RGB disponibles.
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colorled - describe()col orl ed. descri be() YColorLed

Retourne un court texte décrivant de maniére non-ambigie l'instance de la led RGB au format
TYPE( NAVE) =SERI AL. FUNCTI ONI D.

String describe( )

Plus précisément, TYPE correspond au type de fonction, NAME correspond au nom utilsé lors du
premier accés a la fonction, SERI AL correspond au numéro de série du module si le module est
connecté, ou " unr esol ved" sinon, et FUNCTI ONI D correspond a l'identifiant matériel de la fonction
si le module est connecté. Par exemple, La methode va retourner
Rel ay( MyCust omNane. r el ayl) =RELAYLOL- 123456. r el ay1l si le module est déja connecté
ou Rel ay( BadCust oneNane. r el ay1) =unr esol ved si le module n'est pas déja connecté. Cette
methode ne declenche aucune transaction USB ou TCP et peut donc étre utilisé dans un debuggeur.

Retourne :
une chaine de caracteres décrivant la led RGB (ex:

Rel ay( MyCust omNanme. rel ayl) =RELAYLO1- 123456.rel ayl)
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colorled - get_advertisedValue() YColorLed
colorled - advertisedValue()
col orl ed. get _adverti sedVal ue()

Retourne la valeur courante de la led RGB (pas plus de 6 caractéres).

String get_advertisedValue( )

Retourne :
une chaine de caractéres représentant la valeur courante de la led RGB (pas plus de 6 caracteres).

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_ADVERTI SEDVALUE | NVALI D.
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colorled - get_errorMessage() YColorLed
colorled - errorMessage()
col orl ed. get _error Message()

Retourne le message correspondant a la derniere erreur survenue lors de I'utilisation de la led RGB.
String get_errorMessage( )

Cette méthode est principalement utile lorsque la librairie Yoctopuce est utilisée en désactivant la
gestion des exceptions.

Retourne :
une chaine de caractéres correspondant au message de la derniére erreur qui s'est produit lors de
l'utilisation de la led RGB.
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colorled - get_errorType() YColorLed
colorled - errorType()col orl ed. get _error Type()

Retourne le code d'erreur correspondant a la derniere erreur survenue lors de I'utilisation de la led
RGB.

int get_errorType()

Cette méthode est principalement utile lorsque la librairie Yoctopuce est utilisée en désactivant la
gestion des exceptions.

Retourne :
un nombre correspondant au code de la derniere erreur qui s'est produit lors de l'utilisation de la led RGB.
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colorled - get_friendlyName() YColorLed
colorled - friendlyName()
col orl ed. get _friendl yNane()

Retourne un identifiant global de la led RGB au format NOM_MODULE. NOM_FONCTI ON.

String get_friendlyName( )

Le chaine retournée utilise soit les noms logiques du module et de la led RGB si ils sont définis, soit
respectivement le numéro de série du module et l'identifant matériel de la led RGB (par exemple:
MyCust omNane. r el ayl)

Retourne :
une chaine de caracteres identifiant la led RGB en utilisant les noms logiques (ex:
MyCust omNane. rel ayl)

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_FRI ENDLYNANME_| NVALI D.
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colorled - get_functionDescriptor() YColorLed
colorled - functionDescriptor()
col orl ed. get _functionDescriptor()

Retourne un identifiant unique de type YFUN_DESCR correspondant a la fonction.

String get_functionDescriptor( )

Cet identifiant peut étre utilisé pour tester si deux instance de YFunct i on référencent physiquement
la méme fonction sur le méme module.

Retourne :
un identifiant de type YFUN_DESCR

Si la fonction n'a jamais été contactée, la valeur retournée sera
Y_FUNCTI ONDESCRI PTOR_I NVALI D




3. Reference

colorled - get_functionld() YColorLed
colorled - functionld()col or| ed. get _functi onl d()

Retourne l'identifiant matériel de la led RGB, sans référence au module.
String get_functionld( )

Par exampler el ay1l.

Retourne :
une chaine de caractéres identifiant la led RGB (ex: r el ay 1)

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_FUNCTI ONI D_I NVALI D.
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colorled - get_hardwareld() YColorLed
colorled - hardwareld()
col orl ed. get _hardwarel d()

Retourne l'identifiant matériel unique de la led RGB au format SERI AL. FUNCTI ONI D.

String get_hardwareld( )

L'identifiant unique est composé du numéro de série du module et de l'identifiant matériel de la led
RGB (par example RELAYLOL- 123456. rel ayl).

Retourne :
une chaine de caractéres identifiant la led RGB (ex: RELAYLOL- 123456. r el ayl)

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_HARDWAREI D | NVALI D.
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colorled - get_hslIColor() YColorLed
colorled - hslColor()col or | ed. get _hsl Col or ()

Retourne la couleur HSL courante de la led.

int get_hslColor()

Retourne :
un entier représentant la couleur HSL courante de la led

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_HSLCOLOR | NVALI D.
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colorled - get_logicalName() YColorLed
colorled - logicalName()
col orl ed. get | ogi cal Name()

Retourne le nom logique de la led RGB.

String get_logicalName( )

Retourne :
une chaine de caractéres représentant le nom logique de la led RGB.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_LOG CALNANME | NVALI D.
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colorled - get_module() YColorLed
colorled -~ module()col or | ed. get _nodul e()

Retourne I'objet YMbdul e correspondant au module Yoctopuce qui héberge la fonction.
YModule get_module()

Si la fonction ne peut étre trouvée sur aucun module, l'instance de YMbdul e retournée ne sera pas
joignable.

Retourne :
une instance de YModul e




3. Reference

colorled - get_rgbColor() YColorLed
colorled - rghColor()col or | ed. get _rgbCol or ()

Retourne la couleur RGB courante de la led.

int get_rgbColor()

Retourne :
un entier représentant la couleur RGB courante de la led

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_RGBCOLOR | NVALI D.
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colorled - get_rgbColorAtPowerOn() YColorLed
colorled - rghColorAtPowerOn()
col orl ed. get _rgbCol or At Power On()

Retourne la couleur configurée pour étre affichage a I'allumage du module.

int get_rgbColorAtPowerOn( )

Retourne :
un entier représentant la couleur configurée pour étre affichage a I'allumage du module

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_RGBCOLORATPOANERON | NVALI D.
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colorled - get_userData() YColorLed
colorled - userData()col or | ed. get _user Dat a()

Retourne le contenu de l'attribut userData, précédemment stocké a l'aide de la méthode
set _user Dat a.

Object get_userData( )

Cet attribut n'es pas utilisé directement par I'API. Il est a la disposition de I'appelant pour stocker un
contexte.

Retourne :
I'objet stocké précédemment par I'appelant.
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colorled - hsIMove()col or | ed. hsl Move() YColorLed

Effectue une transition continue dans I'espace HSL entre la couleur courante et une nouvelle
couleur.

int hsIMove( int hsl_target, int ms_duration)

Ve

Paramétres :
hsl_target  couleur HSL désirée a la fin de la transition
ms_duration durée de la transition, en millisecondes

Retourne :
YAPI _ SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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colorled - isOnline()col orl ed. i sOnl i ne() YColorLed

Vérifie si le module hébergeant la led RGB est joignable, sans déclencher d'erreur.

boolean isOnline( )

Si les valeurs des attributs en cache de la led RGB sont valides au moment de I'appel, le module est
considéré joignable. Cette fonction ne cause en aucun cas d'exception, quelle que soit I'erreur qui
pourrait se produire lors de la vérification de joignabilité.

Retourne :
t r ue silaled RGB est joignable, f al se sinon
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colorled - load()col or | ed. | oad() YColorLed

Met en cache les valeurs courantes de la led RGB, avec une durée de validité spécifiée.

int load( long msValidity)

Par défaut, lorsqu'on accede a un module, tous les attributs des fonctions du module sont
automatiquement mises en cache pour la durée standard (5 ms). Cette méthode peut étre utilisée pour
marquer occasionellement les données cachées comme valides pour une plus longue période, par

exemple dans le but de réduire le trafic réseau.

~

Paramétres :
msValidity un entier correspondant a la durée de validité attribuée aux les parametres chargés, en

millisecondes

Retourne :
YAPI _ SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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colorled - nextColorLed() YColorLed
col orl ed. next Col or Led()

Continue I'énumération des leds RGB commencée a l'aide de yFi r st Col or Led() .

YColorLed nextColorLed( )

Retourne :
un pointeur sur un objet YCol or Led accessible en ligne, ou nul | lorsque I'énumération est terminée.
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colorled - registerValueCallback() YColorLed
col orl ed. regi st er Val ueCal | back()

Enregistre la fonction de callback qui est appelée a chaque changement de la valeur publiée.

int registerValueCallback( UpdateCallback callback)

Ce callback n'est appelé que durant I'exécution de yS| eep ou yHandl eEvent s. Cela permet a
I'appelant de contréler quand les callback peuvent se produire. Il est important d'appeler I'une de ces
deux fonctions périodiquement pour garantir que les callback ne soient pas appelés trop tard. Pour
désactiver un callback, il suffit d'appeler cette méthode en lui passant un pointeur nul.

Parameétres :

callback la fonction de callback a rappeler, ou un pointeur nul. La fonction de callback doit accepter deux
arguments: l'object fonction dont la valeur a changé, et la chalne de caractére décrivant la
nouvelle valeur publiée.
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colorled - rgbMove()col or | ed. r gbMove() YColorLed

Effectue une transition continue dans I'espace RGB entre la couleur courante et une nouvelle
couleur.

int rgbMove( int rgb_target, int ms_duration)

Ve

Paramétres :
rgb_target couleur RGB désirée a la fin de la transition
ms_duration durée de la transition, en millisecondes

Retourne :
YAPI _ SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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colorled - set_hslColor() YColorLed
colorled - setHslColor()col or | ed. set _hsl Col or ()

Madifie la couleur courante de la led, en utilisant une couleur HSL spécifiée.
int set_hslColor( int newval)

L'encodage est réalisé de la maniére suivante: OXHHSSLL.

Parameétres :
newval un entier représentant la couleur courante de la led, en utilisant une couleur HSL spécifiée

Retourne :
YAPI _SUCCESS si l'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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colorled - set_logicalName() YColorLed
colorled - setLogicalName()
col orl ed. set | ogi cal Name()

Modifie le nom logique de la led RGB.

int set_logicalName( String newval)

Vous pouvez utiliser yCheckLogi cal Nane() pour vérifier si votre parametre est valide. N'oubliez
pas d'appeler la méthode saveToFl ash() du module si le réglage doit étre préservé.

Ve

Paramétres :
newval une chaine de caractéres représentant le nom logique de la led RGB.

Retourne :
YAPI _ SUCCESS si I'appel se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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colorled - set_rghbColor() YColorLed
colorled - setRgbColor()col or | ed. set _rgbCol or ()

Modifie la couleur courante de la led, en utilisant une couleur RGB (Rouge Vert Bleu).
int set_rgbColor( int newval)

L'encodage est réalisé de la maniére suivante: OXRRGGBB.

Parameétres :

newval un entier représentant la couleur courante de la led, en utilisant une couleur RGB (Rouge Vert
Bleu)

Retourne :
YAPI _SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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colorled - set_rgbColorAtPowerOn() YColorLed
colorled - setRghColorAtPowerOn()
col orl ed. set _r gbCol or At Power On()

Madifie la couleur que la led va afficher spontanément a I'allumage du module.
int set_rgbColorAtPowerOn( int newval)

Cette couleur sera affichée des que le module sera sous tension. Ne pas oublier d'appeler la fonction
saveToFl ash() du module correspondant pour que ce paramétre soit mémorisé.

~

Parametres :
newval un entier représentant la couleur que la led va afficher spontanément a I'allumage du module

Retourne :
YAPI _ SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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colorled - set_userData() YColorLed
colorled - setUserData()col or | ed. set _user Dat a()

Enregistre un contexte libre dans I'attribut userData de la fonction, afin de le retrouver plus tard a
l'aide de la méthode get _user Dat a.

void set_userData( Object data)

Cet attribut n'es pas utilisé directement par I'API. Il est a la disposition de l'appelant pour stocker un
contexte.

Paramétres :
data objet quelconque a mémoriser
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3.7. Interface de la fonction Compass

La librairie de programmation Yoctopuce permet lire une valeur instantanée du capteur, ainsi que les
extrémas atteints.

Pour utiliser les fonctions décrites ici, vous devez inclure:

<script type="text/javascript' src="yocto_compass.js'></script>
nodej s | var yoctolib = require(‘yoctolib’);
var YCompass = yoctolib.YCompass;
php | require_once('yocto_compass.php’);
#include "yocto_compass.h"
#import "yocto_compass.h"
uses yocto_compass;
yocto_compass.vb
yocto_compass.cs
import com.yoctopuce.YoctoAPI.Y Compass;
from yocto_compass import *

Fonction globales
yFindCompass(func)

Permet de retrouver un compas d'aprés un identifiant donné.
yFirstCompass()
Commence I'énumération des compas accessibles par la librairie.
Méthodes des objets YConpass
compass - calibrateFromPoints(rawValues, refValues)

Enregistre des points de correction de mesure, typiquement pour compenser |'effet d'un botftier sur les
mesures rendues par le capteur.

compass —describe()
Retourne un court texte décrivant de maniére non-ambigle l'instance du compas au format
TYPE( NAVE) =SERI AL. FUNCTI ONI D.

compass - get_advertisedValue()
Retourne la valeur courante du compas (pas plus de 6 caractéres).
compass - get_currentRawValue()

Retourne la valeur brute retournée par le capteur (sans arrondi ni calibration), en degrés, sous forme de
nombre a virgule.

compass -get_currentValue()

Retourne la valeur actuelle du cap relatif, en degrés, sous forme de nombre a virgule.
compass -get_errorMessage()

Retourne le message correspondant a la derniére erreur survenue lors de l'utilisation du compas.
compass - get_errorType()

Retourne le code d'erreur correspondant a la derniére erreur survenue lors de I'utilisation du compas.
compass -get_friendlyName()

Retourne un identifiant global du compas au format NOM_MODULE. NOM_FONCTI ON.
compass - get_functionDescriptor()

Retourne un identifiant unique de type YFUN_DESCR correspondant a la fonction.

compass —get_functionld()
Retourne l'identifiant matériel du compas, sans référence au module.

compass -get_hardwareld()
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Retourne lidentifiant matériel unique du compas au format SERI AL. FUNCTI ONI D.
compass - get_highestValue()
Retourne la valeur maximale observée pour le cap relatif depuis le démarrage du module.

compass -get_logFrequency()

Retourne la fréquence d'enregistrement des mesures dans le datalogger, ou "OFF" si les mesures ne sont
pas stockées dans la mémoire de I'enregistreur de données.

compass -get_logicalName()
Retourne le nom logique du compas.

compass - get_lowestValue()
Retourne la valeur minimale observée pour le cap relatif depuis le démarrage du module.

compass -get_magneticHeading()
Retourne la direction du nord magnétique, indépendemment du cap configuré.

compass —get_module()

Retourne l'objet YMbdul e correspondant au module Yoctopuce qui héberge la fonction.
compass —get_module_async(callback, context)

Retourne l'objet YMbdul e correspondant au module Yoctopuce qui héberge la fonction.

compass -get_recordedData(startTime, endTime)

Retourne un objet DataSet représentant des mesures de ce capteur précédemment enregistrées a l'aide du
Datal.ogger, pour l'intervalle de temps spécifié.

compass -get_reportFrequency()

Retourne la fréquence de notification périodique des valeurs mesurées, ou "OFF" si les notifications
périodiques sont désactivées pour cette fonction.

compass - get_resolution()
Retourne la résolution des valeurs mesurées.
compass —get_unit()
Retourne 'unité dans laquelle le cap relatif est exprimée.
compass -get_userData()
Retourne le contenu de l'attribut userData, précédemment stocké a I'aide de la méthode set _user Dat a.
compass -isOnline()
Vérifie si le module hébergeant le compas est joignable, sans déclencher d'erreur.
compass -isOnline_async(callback, context)
Vérifie si le module hébergeant le compas est joignable, sans déclencher d'erreur.

compass - load(msValidity)
Met en cache les valeurs courantes du compas, avec une durée de validité spécifiée.

compass - loadCalibrationPoints(rawValues, refValues)

Récupére les points de correction de mesure précédemment enregistrés a l'aide de la méthode
cal i br at eFronPoi nt s.

compass —load_async(msValidity, callback, context)

Met en cache les valeurs courantes du compas, avec une durée de validité spécifiée.
compass - nextCompass()

Continue I'énumération des compas commencée a l'aide de yFi r st Conpass() .

compass -registerTimedReportCallback(callback)
Enregistre la fonction de callback qui est appelée a chaque notification périodique.

compass - registerValueCallback(callback)
Enregistre la fonction de callback qui est appelée a chaque changement de la valeur publiée.

compass -set_highestValue(newval)
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Modifie la mémoire de valeur maximale observée.

compass - set_logFrequency(newval)
Modifie la fréquence d'enregistrement des mesures dans le datalogger.

compass - set_logicalName(newval)
Modifie le nom logique du compas.

compass - set_lowestValue(newval)
Modifie la mémoire de valeur minimale observée.

compass - set_reportFrequency(newval)
Modifie la fréquence de notification périodique des valeurs mesurées.

compass - set_resolution(newval)
Modifie la résolution des valeurs physique mesurées.

compass - set_userData(data)
Enregistre un contexte libre dans l'attribut userData de la fonction, afin de le retrouver plus tard a l'aide de la
méthode get _user Dat a.

compass —wait_async(callback, context)

Attend que toutes les commandes asynchrones en cours d'exécution sur le module soient terminées, et
appelle le callback passé en paramétre.
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YCompass.FindCompass() YCompass
yFindCompass()YConpass. Fi ndConpass()

Permet de retrouver un compas d'apres un identifiant donné.
YCompass FindCompass( String func)

L'identifiant peut étre spécifié sous plusieurs formes:

- NomLogiqueFonction

- NoSerieModule.ldentifiantFonction

- NoSerieModule.NomLogiqueFonction

- NomLogiqueModule.ldentifiantMatériel

- NomLogiqueModule.NomLogiqueFonction

Cette fonction n'exige pas que le compas soit en ligne au moment ou elle est appelée, I'objet retourné
sera néanmoins valide. Utiliser la méthode YConpass. i sOnl i ne() pour tester si le compas est
utilisable a un moment donné. En cas d'ambiguité lorsqu'on fait une recherche par nom logique,
aucune erreur ne sera notifiée: la premiére instance trouvée sera renvoyée. La recherche se fait
d'abord par nom matériel, puis par nom logique.

Parametres :
func une chaine de caractéres qui référence le compas sans ambiguité

Retourne :
un objet de classe YConpass qui permet ensuite de contrdler le compas.
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YCompass.FirstCompass() YCompass
yFirstCompass()YConpass. Fi r st Conpass()

Commence I'énumération des compas accessibles par la librairie.
YCompass FirstCompass( )

Utiliser la fonction YConpass. next Conpass() pour itérer sur les autres compas.

Retourne :
un pointeur sur un objet YConpass, correspondant au premier compas accessible en ligne, ou nul | siil
n'y a pas de compas disponibles.
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compass - calibrateFromPoints() YCompass
conpass. cal i br at eFr onPoi nt s()

Enregistre des points de correction de mesure, typiquement pour compenser I'effet d'un botitier sur
les mesures rendues par le capteur.

int calibrateFromPoints( ArrayList<Double> rawValues,
ArrayList<Double> refValues)

Il est possible d'enregistrer jusqu'a cing points de correction. Les points de correction doivent étre
fournis en ordre croissant, et dans la plage valide du capteur. Le module effectue automatiquement une
interpolation linéaire de l'erreur entre les points spécifiés. N'oubliez pas d'appeler la méthode
saveToFl ash() du module sile réglage doit étre préservé.

Pour plus de plus amples possibilités d'appliquer une surcalibration aux capteurs, veuillez contacter
support@yoctopuce.com.

p
Parametres :

rawValues tableau de nombres flottants, correspondant aux valeurs brutes rendues par le capteur pour les
points de correction.

refValues tableau de nombres flottants, correspondant aux valeurs corrigées désirées pour les points de
correction.

Retourne :
YAPI _ SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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compass —-describe()conpass. descri be() YCompass

Retourne un court texte décrivant de maniére non-ambigie l'instance du compas au format
TYPE( NAVE) =SERI AL. FUNCTI ONI D.

String describe( )

Plus précisément, TYPE correspond au type de fonction, NAME correspond au nom utilsé lors du
premier accés a la fonction, SERI AL correspond au numéro de série du module si le module est
connecté, ou " unr esol ved" sinon, et FUNCTI ONI D correspond a l'identifiant matériel de la fonction
si le module est connecté. Par exemple, La methode va retourner
Rel ay( MyCust omNane. rel ayl) =RELAYLOL- 123456. r el ayl si le module est déja connecté
ou Rel ay( BadCust oneNane. r el ay1) =unr esol ved si le module n'est pas déja connecté. Cette
methode ne declenche aucune transaction USB ou TCP et peut donc étre utilisé dans un debuggeur.

Retourne :
une chaine de caracteres décrivant le compas (ex:

Rel ay( MyCust omName. rel ayl) =RELAYLO1- 123456. rel ayl)
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compass -get_advertisedValue() YCompass
compass - advertisedValue()
conpass. get _adverti sedVal ue()

Retourne la valeur courante du compas (pas plus de 6 caractéres).

String get_advertisedValue( )

Retourne :
une chaine de caractéres représentant la valeur courante du compas (pas plus de 6 caracteres).

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_ADVERTI SEDVALUE | NVALI D.
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compass -get_currentRawValue() YCompass
compass - currentRawValue()
conpass. get _current Rawval ue()

Retourne la valeur brute retournée par le capteur (sans arrondi ni calibration), en degrés, sous
forme de nombre a virgule.

double get_currentRawValue( )

Vs

Retourne :
une valeur numérique représentant la valeur brute retournée par le capteur (sans arrondi ni calibration), en
degrés, sous forme de nombre & virgule

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_CURRENTRAW/ALUE | NVALI D.
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compass -get_currentValue() YCompass
compass - currentValue()
conpass. get _current Val ue()

Retourne la valeur actuelle du cap relatif, en degrés, sous forme de nombre a virgule.

double get_currentValue( )

Ve

Retourne :
une valeur numérique représentant la valeur actuelle du cap relatif, en degrés, sous forme de nombre a
virgule

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_CURRENTVALUE_| NVALI D.
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compass -get_errorMessage() YCompass
compass —errorMessage()
conpass. get _error Message()

Retourne le message correspondant a la derniére erreur survenue lors de I'utilisation du compas.
String get_errorMessage( )

Cette méthode est principalement utile lorsque la librairie Yoctopuce est utilisée en désactivant la
gestion des exceptions.

Retourne :
une chaine de caractéres correspondant au message de la derniére erreur qui s'est produit lors de
['utilisation du compas.
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compass —get_errorType() YCompass
compass —errorType()conpass. get _error Type()

Retourne le code d'erreur correspondant a la derniére erreur survenue lors de l'utilisation du
compas.

int get_errorType()

Cette méthode est principalement utile lorsque la librairie Yoctopuce est utilisée en désactivant la
gestion des exceptions.

Retourne :
un nombre correspondant au code de la derniere erreur qui s'est produit lors de I'utilisation du compas.
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compass -get_friendlyName() YCompass
compass - friendlyName()
conpass. get _friendl yName()

Retourne un identifiant global du compas au format NOM_ MODULE. NOM_FONCTI ON.

String get_friendlyName( )

Le chaine retournée utilise soit les noms logiques du module et du compas si ils sont définis, soit
respectivement le numéro de série du module et l'identifant matériel du compas (par exemple:
MyCust omNane. rel ayl)

Retourne :
une chaine de caracteres identifiant le compas en utilisant les noms logiques (ex:
MyCust omNane. rel ayl)

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_FRI ENDLYNANME_| NVALI D.
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compass -get_functionDescriptor() YCompass
compass - functionDescriptor()
conpass. get _functi onDescri ptor ()

Retourne un identifiant unique de type YFUN_DESCR correspondant a la fonction.

String get_functionDescriptor( )

Cet identifiant peut étre utilisé pour tester si deux instance de YFunct i on référencent physiquement
la méme fonction sur le méme module.

Retourne :
un identifiant de type YFUN_DESCR

Si la fonction n'a jamais été contactée, la valeur retournée sera
Y_FUNCTI ONDESCRI PTOR_I NVALI D
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compass —get_functionld() YCompass
compass - functionld()conpass. get _functi onl d()

Retourne l'identifiant matériel du compas, sans référence au module.
String get_functionld( )

Par exampler el ay1l.

Retourne :
une chaine de caractéres identifiant le compas (ex: r el ay1)

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_FUNCTI ONI D_I NVALI D.
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compass -get_hardwareld() YCompass
compass - hardwareld()
conpass. get _hardwar el d()

Retourne l'identifiant matériel unique du compas au format SERI AL. FUNCTI ONI D.
String get_hardwareld( )

L'identifiant unique est composé du numéro de série du module et de l'identifiant matériel du compas
(par example RELAYLOL- 123456. r el ayl).

Retourne :
une chaine de caractéres identifiant le compas (ex: RELAYLOL- 123456. r el ay1)

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_HARDWAREI D | NVALI D.
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compass -get_highestValue() YCompass
compass - highestValue()
conpass. get _hi ghest Val ue()

Retourne la valeur maximale observée pour le cap relatif depuis le démarrage du module.

double get_highestValue( )

~

Retourne :
une valeur numérique représentant la valeur maximale observée pour le cap relatif depuis le démarrage du
module

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_HI GHESTVALUE_| NVALI D.
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compass -get_logFrequency() YCompass
compass - logFrequency()
conpass. get _| ogFrequency()

Retourne la fréquence d'enregistrement des mesures dans le datalogger, ou "OFF" si les mesures
ne sont pas stockées dans la mémoire de I'enregistreur de données.

String get_logFrequency( )

Vs

Retourne :
une chaine de caractéres représentant la fréquence d'enregistrement des mesures dans le datalogger, ou
"OFF" si les mesures ne sont pas stockées dans la mémoire de I'enregistreur de données

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_LOGFREQUENCY_| NVALI D.
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compass —get_logicalName() YCompass
compass - logicalName()
conpass. get | ogi cal Nane()

Retourne le nom logique du compas.

String get_logicalName( )

Retourne :
une chaine de caractéres représentant le nom logique du compas.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_LOG CALNANME | NVALI D.
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compass -get_lowestValue() YCompass
compass - lowestValue()
conpass. get | owest Val ue()

Retourne la valeur minimale observée pour le cap relatif depuis le démarrage du module.

double get_lowestValue( )

Ve

Retourne :
une valeur numérique représentant la valeur minimale observée pour le cap relatif depuis le démarrage du
module

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_LOWNESTVALUE_| NVALI D.
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compass -get_magneticHeading() YCompass
compass - magneticHeading()
conpass. get _nagneti cHeadi ng()

Retourne la direction du nord magnétique, indépendemment du cap configuré.

double get_magneticHeading( )

Retourne :
une valeur numeérique représentant la direction du nord magnétique, indépendemment du cap configuré

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_MAGNETI CHEADI NG _| NVALI D.
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compass -get_module() YCompass
compass -module()conpass. get _nodul e()

Retourne I'objet YMbdul e correspondant au module Yoctopuce qui héberge la fonction.
YModule get_module()

Si la fonction ne peut étre trouvée sur aucun module, l'instance de YMbdul e retournée ne sera pas
joignable.

Retourne :
une instance de YModul e
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compass —get_recordedData() YCompass
compass -recordedData()
conpass. get _recordedDat a()

Retourne un objet DataSet représentant des mesures de ce capteur précédemment enregistrées a
l'aide du Datalogger, pour l'intervalle de temps spécifié.

YDataSet get_recordedData( long startTime, long endTime)

Veuillez vous référer a la documentation de la classe DataSet pour plus plus d'informations sur la
maniére d'obtenir un apercu des mesures pour la période, et comment charger progressivement une
grande quantité de mesures depuis le dataLogger.

Cette méthode ne fonctionne que si le module utilise un firmware récent, car les objets DataSet ne sont
pas supportés par les firmwares antérieurs a la révision 13000.

Parameétres :

startTime le début de l'intervalle de mesure désiré, c'est & dire en nombre de secondes depuis le ler
janvier 1970 UTC. La valeur 0 peut étre utilisée pour ne poser aucune limite sur le début des
mesures.

endTime la find de l'intercalle de mesure désiré, c'est a dire en nombre de secondes depuis le ler janvier
1970 UTC. La valeur 0 peut étre utilisée pour ne poser aucune limite de fin.

Retourne :
une instance de YDataSet, dont les méthodes permettent de d'accéder aux données historiques souhaitées.
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compass -get_reportFrequency() YCompass
compass —reportFrequency()
conpass. get _report Frequency()

Retourne la fréquence de notification périodique des valeurs mesurées, ou "OFF" si les notifications
périodiques sont désactivées pour cette fonction.

String get_reportFrequency( )

Vs

Retourne :
une chaine de caracteres représentant la fréquence de notification périodique des valeurs mesurées, ou
"OFF" si les notifications périodiques sont désactivées pour cette fonction

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_REPORTFREQUENCY _| NVALI D.




3. Reference

compass —get_resolution() YCompass
compass -resolution()conpass. get _resol uti on()

Retourne la résolution des valeurs mesurées.
double get_resolution( )

La résolution correspond a la précision numérique de la représentation des mesures. Elle n'est pas
forcément identique a la précision réelle du capteur.

Retourne :
une valeur numérigue représentant la résolution des valeurs mesurées

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_RESCLUTI ON_| NVALI D.
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compass -get_unit() YCompass
compass - unit()conpass. get _uni t ()

Retourne l'unité dans laquelle le cap relatif est exprimée.

String get_unit()

Retourne :
une chaine de caractéres représentant l'unité dans laquelle le cap relatif est exprimée

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_UNI T_| NVALI D.
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compass -get_userData() YCompass
compass - userData()conpass. get _user Dat a()

Retourne le contenu de l'attribut userData, précédemment stocké a l'aide de la méthode
set _user Dat a.

Object get_userData( )

Cet attribut n'es pas utilisé directement par I'API. Il est a la disposition de I'appelant pour stocker un
contexte.

Retourne :
I'objet stocké précédemment par I'appelant.
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compass —isOnline()conpass. i sOnl i ne() YCompass

Vérifie si le module hébergeant le compas est joignable, sans déclencher d'erreur.
boolean isOnline( )

Si les valeurs des attributs en cache du compas sont valides au moment de I'appel, le module est
considéré joignable. Cette fonction ne cause en aucun cas d'exception, quelle que soit I'erreur qui
pourrait se produire lors de la vérification de joignabilité.

Retourne :
t r ue sile compas est joignable, f al se sinon
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compass —load()conpass. | oad()
Met en cache les valeurs courantes du compas, avec une durée de validité spécifiée.

YCompass

int load( long msValidity)

Par défaut, lorsqu'on accede a un module, tous les attributs des fonctions du module sont
automatiquement mises en cache pour la durée standard (5 ms). Cette méthode peut étre utilisée pour
marquer occasionellement les données cachées comme valides pour une plus longue période, par

exemple dans le but de réduire le trafic réseau.

Ve

Paramétres :
msValidity un entier correspondant a la durée de validité attribuée aux les parametres chargés, en

millisecondes

Retourne :
YAPI _ SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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compass - loadCalibrationPoints() YCompass
conpass. | oadCal i brati onPoi nt s()

Récupére les points de correction de mesure précédemment enregistrés a l'aide de la méthode
cal i brat eFr onPoi nt s.

int loadCalibrationPoints( ArrayList<Double> rawValues,
ArrayList<Double> refValues)

Parameétres :

rawValues tableau de nombres flottants, qui sera rempli par la fonction avec les valeurs brutes des points
de correction.

refValues tableau de nombres flottants, qui sera rempli par la fonction avec les valeurs désirées des
points de correction.

Retourne :
YAPI _ SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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compass - nextCompass()conpass. next Conpass() YCompass

Continue I'énumération des compas commencée a l'aide de yFi r st Conpass() .

YCompass nextCompass( )

Retourne :
un pointeur sur un objet YConpass accessible en ligne, ou nul | lorsque I'énumération est terminée.
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compass -registerTimedReportCallback() YCompass
conpass. regi st er Ti medReport Cal | back()

Enregistre la fonction de callback qui est appelée a chaque notification périodique.

int registerTimedReportCallback( TimedReportCallback callback)

Ce callback n'est appelé que durant I'exécution de yS| eep ou yHandl eEvent s. Cela permet a
I'appelant de contréler quand les callbacks peuvent se produire. Il est important d'appeler I'une de ces
deux fonctions périodiquement pour garantir que les callbacks ne soient pas appelés trop tard. Pour
désactiver un callback, il suffit d'appeler cette méthode en lui passant un pointeur nul.

Parameétres :

callback la fonction de callback a rappeler, ou un pointeur nul. La fonction de callback doit accepter deux
arguments: I'object fonction dont la valeur a changé, et un objet YMeasure décrivant la nouvelle
valeur publiée.
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compass -registerValueCallback() YCompass
conpass. regi st er Val ueCal | back()

Enregistre la fonction de callback qui est appelée a chaque changement de la valeur publiée.

int registerValueCallback( UpdateCallback callback)

Ce callback n'est appelé que durant I'exécution de yS| eep ou yHandl eEvent s. Cela permet a
I'appelant de contréler quand les callback peuvent se produire. Il est important d'appeler I'une de ces
deux fonctions périodiquement pour garantir que les callback ne soient pas appelés trop tard. Pour
désactiver un callback, il suffit d'appeler cette méthode en lui passant un pointeur nul.

Parametres :

callback la fonction de callback a rappeler, ou un pointeur nul. La fonction de callback doit accepter deux
arguments: l'object fonction dont la valeur a changé, et la chalne de caractére décrivant la
nouvelle valeur publiée.
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compass -set_highestValue() YCompass
compass - setHighestValue()
conpass. set _hi ghest Val ue()

Modifie la mémoire de valeur maximale observée.

int set_highestValue( double newval)

Ve

Paramétres :
newval une valeur numérique représentant la mémoire de valeur maximale observée

Retourne :
YAPI _ SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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compass -set_logFrequency() YCompass
compass - setLogFrequency()
conpass. set _| ogFrequency()

Madifie la fréquence d'enregistrement des mesures dans le datalogger.
int set_logFrequency( String newval)

La fréquence peut étre spécifiée en mesures par secondes, en mesures par minutes (par exemple
"15/m") ou en mesures par heure (par exemple "4/h"). Pour désactiver I'enregistrement des mesures de
cette fonction, utilisez la valeur "OFF".

~

Parametres :

newval une chaine de caractéres représentant la fréquence d'enregistrement des mesures dans le
datalogger

Retourne :
YAPI _ SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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compass -set_logicalName() YCompass
compass - setLogicalName()
conpass. set _| ogi cal Nane()

Modifie le nom logique du compas.

int set_logicalName( String newval)

Vous pouvez utiliser yCheckLogi cal Nane() pour vérifier si votre parametre est valide. N'oubliez
pas d'appeler la méthode saveToFl ash() du module si le réglage doit étre préservé.

Ve

Paramétres :
newval une chaine de caractéres représentant le nom logique du compas.

Retourne :
YAPI _SUCCESS si I'appel se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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compass -set_lowestValue() YCompass
compass - setLowestValue()
conpass. set _| owest Val ue()

Modifie la mémoire de valeur minimale observée.

int set_lowestValue( double newval)

Ve

Paramétres :
newval une valeur numérique représentant la mémoire de valeur minimale observée

Retourne :
YAPI _ SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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compass —set_reportFrequency() YCompass
compass - setReportFrequency()
conpass. set _report Frequency()

Maodifie la fréquence de notification périodique des valeurs mesurées.
int set_reportFrequency( String newval)

La fréquence peut étre spécifiée en mesures par secondes, en mesures par minutes (par exemple
"15/m") ou en mesures par heure (par exemple "4/h"). Pour désactiver les notifications périodiques pour
cette fonction, utilisez la valeur "OFF".

~

Parameétres :

newval une chaine de caractéres représentant la fréquence de notification périodique des valeurs
mesurées

Retourne :
YAPI _ SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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compass - set_resolution() YCompass
compass - setResolution()
conpass. set _resol ution()

Modifie la résolution des valeurs physique mesurées.
int set_resolution( double newval)

La résolution correspond a la précision de l'affichage des mesures. Elle ne change pas la précision de
la mesure elle-méme.

Parameétres :
newval une valeur numérique représentant la résolution des valeurs physique mesurées

Retourne :
YAPI _SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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compass - set_userData() YCompass
compass - setUserData()conpass. set _user Dat a()

Enregistre un contexte libre dans I'attribut userData de la fonction, afin de le retrouver plus tard a
l'aide de la méthode get _user Dat a.

void set_userData( Object data)

Cet attribut n'es pas utilisé directement par I'API. Il est a la disposition de l'appelant pour stocker un
contexte.

Paramétres :
data objet quelconque a mémoriser
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3.8. Interface de la fonction Current

La librairie de programmation Yoctopuce permet lire une valeur instantanée du capteur, ainsi que les
extrémas atteints.

Pour utiliser les fonctions décrites ici, vous devez inclure:

<script type="text/javascript' src="yocto_current.js'></script>
nodej s | var yoctolib = require(‘yoctolib’);

var YCurrent = yoctolib.YCurrent;
require_once('yocto_current.php);
#include "yocto_current.h"

#import "yocto_current.h"

uses yocto_current;

yocto_current.vb

yocto_current.cs

import com.yoctopuce.YoctoAPI.YCurrent;
from yocto_current import *

Fonction globales
yFindCurrent(func)

Permet de retrouver un capteur de courant d'aprés un identifiant donné.
yFirstCurrent()
Commence I'énumération des capteurs de courant accessibles par la librairie.

Méthodes des objets YCur r ent
current - calibrateFromPoints(rawValues, refValues)

Enregistre des points de correction de mesure, typiquement pour compenser |'effet d'un botftier sur les
mesures rendues par le capteur.

current - describe()
Retourne un court texte décrivant de maniére non-ambigie l'instance du capteur de courant au format
TYPE( NAVE) =SERI AL. FUNCTI ONI D.

current - get_advertisedValue()
Retourne la valeur courante du capteur de courant (pas plus de 6 caractéres).
current - get_currentRawValue()

Retourne la valeur brute retournée par le capteur (sans arrondi ni calibration), en mA, sous forme de nombre
a virgule.

current - get_currentValue()

Retourne la valeur actuelle du courant, en mA, sous forme de nombre a virgule.
current - get_errorMessage()

Retourne le message correspondant a la derniére erreur survenue lors de l'utilisation du capteur de courant.
current - get_errorType()

Retourne le code d'erreur correspondant a la derniére erreur survenue lors de I'utilisation du capteur de
courant.

current - get_friendlyName()

Retourne un identifiant global du capteur de courant au format NOM_MODULE. NOMV_FONCTI ON.
current - get_functionDescriptor()

Retourne un identifiant unique de type YFUN_DESCR correspondant a la fonction.

current »get_functionld()
Retourne l'identifiant matériel du capteur de courant, sans référence au module.

current - get_hardwareld()
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Retourne l'identifiant matériel unique du capteur de courant au format SERI AL. FUNCTI ONI D.
current - get_highestValue()
Retourne la valeur maximale observée pour le courant depuis le démarrage du module.

current - get_logFrequency()

Retourne la fréquence d'enregistrement des mesures dans le datalogger, ou "OFF" si les mesures ne sont
pas stockées dans la mémoire de I'enregistreur de données.

current - get_logicalName()
Retourne le nom logique du capteur de courant.

current - get_lowestValue()
Retourne la valeur minimale observée pour le courant depuis le démarrage du module.

current -get_module()

Retourne l'objet YMbdul e correspondant au module Yoctopuce qui héberge la fonction.
current - get_module_async(callback, context)

Retourne l'objet YMbdul e correspondant au module Yoctopuce qui héberge la fonction.

current - get_recordedData(startTime, endTime)

Retourne un objet DataSet représentant des mesures de ce capteur précédemment enregistrées a l'aide du
Datalogger, pour l'intervalle de temps spécifié.

current - get_reportFrequency()

Retourne la fréquence de notification périodique des valeurs mesurées, ou "OFF" si les natifications
périodiques sont désactivées pour cette fonction.

current - get_resolution()
Retourne la résolution des valeurs mesurées.

current »get_unit()
Retourne 'unité dans laquelle le courant est exprimée.
current - get_userData()
Retourne le contenu de l'attribut userData, précédemment stocké a I'aide de la méthode set _user Dat a.
current - isOnline()
Vérifie si le module hébergeant le capteur de courant est joignable, sans déclencher d'erreur.
current »isOnline_async(callback, context)
Vérifie si le module hébergeant le capteur de courant est joignable, sans déclencher d'erreur.
current - load(msValidity)
Met en cache les valeurs courantes du capteur de courant, avec une durée de validité spécifiée.

current - loadCalibrationPoints(rawValues, refValues)

Récupére les points de correction de mesure précédemment enregistrés a l'aide de la méthode
cal i br at eFr onPoi nt s.

current »load_async(msValidity, callback, context)

Met en cache les valeurs courantes du capteur de courant, avec une durée de validité spécifiée.
current - nextCurrent()

Continue I'énumération des capteurs de courant commencée a l'aide de yFi r st Current () .

current - registerTimedReportCallback(callback)
Enregistre la fonction de callback qui est appelée a chaque notification périodique.

current - registerValueCallback(callback)
Enregistre la fonction de callback qui est appelée a chaque changement de la valeur publiée.

current - set_highestValue(newval)
Modifie la mémoire de valeur maximale observée.

current - set_logFrequency(newval)
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Modifie la fréquence d'enregistrement des mesures dans le datalogger.

current » set_logicalName(newval)
Modifie le nom logique du capteur de courant.

current - set_lowestValue(newval)
Modifie la mémoire de valeur minimale observée.

current - set_reportFrequency(newval)
Modifie la fréquence de notification périodique des valeurs mesurées.

current - set_resolution(newval)
Modifie la résolution des valeurs physique mesurées.

current - set_userData(data)
Enregistre un contexte libre dans l'attribut userData de la fonction, afin de le retrouver plus tard a l'aide de la
méthode get _user Dat a.

current - wait_async(callback, context)

Attend que toutes les commandes asynchrones en cours d'exécution sur le module soient terminées, et
appelle le callback passé en paramétre.
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YCurrent.FindCurrent() YCurrent
yFindCurrent()YCurrent . Fi ndCurrent ()

Permet de retrouver un capteur de courant d'aprés un identifiant donné.
YCurrent FindCurrent( String func)

L'identifiant peut étre spécifié sous plusieurs formes:

- NomLogiqueFonction

- NoSerieModule.ldentifiantFonction

- NoSerieModule.NomLogiqueFonction

- NomLogiqueModule.ldentifiantMatériel

- NomLogiqueModule.NomLogiqueFonction

Cette fonction n'exige pas que le capteur de courant soit en ligne au moment ou elle est appelée, I'objet
retourné sera néanmoins valide. Utiliser la méthode YCurrent.i sOnline() pour tester sile
capteur de courant est utilisable a un moment donné. En cas d'ambiguité lorsqu'on fait une recherche
par nom logique, aucune erreur ne sera notifiée: la premiére instance trouvée sera renvoyeée. La
recherche se fait d'abord par nom matériel, puis par nom logique.

Parametres :
func une chaine de caractéres qui référence le capteur de courant sans ambiguité

Retourne :
un objet de classe YCuUr r ent qui permet ensuite de contrdler le capteur de courant.
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YCurrent.FirstCurrent() YCurrent
yFirstCurrent()YCurrent. First Current ()

Commence I'énumération des capteurs de courant accessibles par la librairie.
YCurrent FirstCurrent( )

Utiliser la fonction YCur r ent . next Cur r ent () pour itérer sur les autres capteurs de courant.

Retourne :
un pointeur sur un objet YCUr r ent , correspondant au premier capteur de courant accessible en ligne, ou
nul | siilny a pas de capteurs de courant disponibles.
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current - calibrateFromPoints() YCurrent
current. cal i brat eFronPoi nts()

Enregistre des points de correction de mesure, typiquement pour compenser I'effet d'un botitier sur
les mesures rendues par le capteur.

int calibrateFromPoints( ArrayList<Double> rawValues,
ArrayList<Double> refValues)

Il est possible d'enregistrer jusqu'a cing points de correction. Les points de correction doivent étre
fournis en ordre croissant, et dans la plage valide du capteur. Le module effectue automatiquement une
interpolation linéaire de l'erreur entre les points spécifiés. N'oubliez pas d'appeler la méthode
saveToFl ash() du module sile réglage doit étre préservé.

Pour plus de plus amples possibilités d'appliquer une surcalibration aux capteurs, veuillez contacter
support@yoctopuce.com.

p
Parametres :

rawValues tableau de nombres flottants, correspondant aux valeurs brutes rendues par le capteur pour les
points de correction.

refValues tableau de nombres flottants, correspondant aux valeurs corrigées désirées pour les points de
correction.

Retourne :
YAPI _ SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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current-describe()current. descri be() YCurrent

Retourne un court texte décrivant de maniére non-ambigiie l'instance du capteur de courant au
format TYPE( NAME) =SERI AL. FUNCTI ONI D.

String describe( )

Plus précisément, TYPE correspond au type de fonction, NAME correspond au nom utilsé lors du
premier accés a la fonction, SERI AL correspond au numéro de série du module si le module est
connecté, ou " unr esol ved" sinon, et FUNCTI ONI D correspond a l'identifiant matériel de la fonction
si le module est connecté. Par exemple, La methode va retourner
Rel ay( MyCust omNane. rel ayl) =RELAYLOL- 123456. r el ayl si le module est déja connecté
ou Rel ay( BadCust oneNane. r el ay1) =unr esol ved si le module n'est pas déja connecté. Cette
methode ne declenche aucune transaction USB ou TCP et peut donc étre utilisé dans un debuggeur.

Retourne :
une chaine de —caracteres décrivant le <capteur de courant (ex:

Rel ay( MyCust omName. rel ayl) =RELAYLO1- 123456. rel ayl)
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current - get_advertisedValue() YCurrent
current - advertisedValue()
current. get _adverti sedVal ue()

Retourne la valeur courante du capteur de courant (pas plus de 6 caractéres).

String get_advertisedValue( )

Retourne :
une chaine de caractéres représentant la valeur courante du capteur de courant (pas plus de 6 caracteres).

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_ADVERTI SEDVALUE | NVALI D.




3. Reference

current - get_currentRawValue() YCurrent
current — currentRawValue()
current. get_current Rawal ue()

Retourne la valeur brute retournée par le capteur (sans arrondi ni calibration), en mA, sous forme de
nombre a virgule.

double get_currentRawValue( )

Vs

Retourne :
une valeur numérique représentant la valeur brute retournée par le capteur (sans arrondi ni calibration), en
mA, sous forme de nombre a virgule

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_CURRENTRAW/ALUE | NVALI D.
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current - get_currentValue() YCurrent
current - currentValue()
current.get_currentVal ue()

Retourne la valeur actuelle du courant, en mA, sous forme de nombre a virgule.

double get_currentValue( )

Retourne :
une valeur numeérique représentant la valeur actuelle du courant, en mA, sous forme de nombre a virgule

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_CURRENTVALUE | NVALI D.
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current - get_errorMessage() YCurrent
current - errorMessage()
current. get _errorMessage()

Retourne le message correspondant a la derniére erreur survenue lors de I'utilisation du capteur de
courant.

String get_errorMessage( )

Cette méthode est principalement utile lorsque la librairie Yoctopuce est utilisée en désactivant la
gestion des exceptions.

Retourne :
une chaine de caractéres correspondant au message de la derniére erreur qui s'est produit lors de
I'utilisation du capteur de courant.
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current-get_errorType() YCurrent
current-errorType()current. get _error Type()

Retourne le code d'erreur correspondant a la derniére erreur survenue lors de l'utilisation du capteur
de courant.

int get_errorType()

Cette méthode est principalement utile lorsque la librairie Yoctopuce est utilisée en désactivant la
gestion des exceptions.

Retourne :
un nombre correspondant au code de la derniere erreur qui s'est produit lors de I'utilisation du capteur de
courant.
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current—get_friendlyName() YCurrent
current - friendlyName()
current.get _friendl yName()

Retourne un identifiant global du capteur de courant au format NOM_MODULE. NOM_FONCTI ON.
String get_friendlyName( )

Le chaine retournée utilise soit les noms logiques du module et du capteur de courant si ils sont définis,
soit respectivement le numéro de série du module et l'identifant matériel du capteur de courant (par
exemple: MyCust omNane. r el ayl)

Retourne :
une chaine de caractéres identifiant le capteur de courant en utilisant les noms logiques (ex:

MyCust omNane. rel ayl)

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_FRI ENDLYNANME_| NVALI D.
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current - get_functionDescriptor() YCurrent
current - functionDescriptor()
current.get _functionDescriptor()

Retourne un identifiant unique de type YFUN_DESCR correspondant a la fonction.

String get_functionDescriptor( )

Cet identifiant peut étre utilisé pour tester si deux instance de YFunct i on référencent physiquement
la méme fonction sur le méme module.

Retourne :
un identifiant de type YFUN_DESCR

Si la fonction n'a jamais été contactée, la valeur retournée sera
Y_FUNCTI ONDESCRI PTOR_I NVALI D
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current - get_functionld() YCurrent
current - functionld()current . get _functi onl d()

Retourne l'identifiant matériel du capteur de courant, sans référence au module.
String get_functionld( )

Par exampler el ay1l.

Retourne :
une chaine de caractéres identifiant le capteur de courant (ex: r el ay1)

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_FUNCTI ONI D_I NVALI D.
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current - get_hardwareld() YCurrent
current - hardwareld()cur rent . get _har dwar el d()

Retourne l'identifiant matériel unique du capteur de courant au format SERI AL. FUNCTI ONI D.
String get_hardwareld( )

L'identifiant unique est composé du numéro de série du module et de l'identifiant matériel du capteur de
courant (par example RELAYLOL- 123456. rel ayl).

Retourne :
une chaine de caractéres identifiant le capteur de courant (ex: RELAYLOL- 123456. r el ayl)

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_HARDWAREI D | NVALI D.
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current - get_highestValue() YCurrent
current - highestValue()
current. get _hi ghest Val ue()

Retourne la valeur maximale observée pour le courant depuis le démarrage du module.

double get_highestValue( )

Ve

Retourne :
une valeur numérique représentant la valeur maximale observée pour le courant depuis le démarrage du
module

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_HI GHESTVALUE_| NVALI D.
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current-get_logFrequency() YCurrent
current - logFrequency()
current.get | ogFrequency()

Retourne la fréquence d'enregistrement des mesures dans le datalogger, ou "OFF" si les mesures
ne sont pas stockées dans la mémoire de I'enregistreur de données.

String get_logFrequency( )

Vs

Retourne :
une chaine de caractéres représentant la fréquence d'enregistrement des mesures dans le datalogger, ou
"OFF" si les mesures ne sont pas stockées dans la mémoire de I'enregistreur de données

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_LOGFREQUENCY_| NVALI D.
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current - get_logicalName() YCurrent
current - logicalName()
current. get | ogi cal Nanme()

Retourne le nom logique du capteur de courant.

String get_logicalName( )

Retourne :
une chaine de caractéres représentant le nom logique du capteur de courant.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_LOG CALNANME | NVALI D.
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current - get_lowestValue() YCurrent
current - lowestValue()
current. get | owest Val ue()

Retourne la valeur minimale observée pour le courant depuis le démarrage du module.

double get_lowestValue( )

Ve

Retourne :
une valeur numérique représentant la valeur minimale observée pour le courant depuis le démarrage du
module

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_LOWNESTVALUE_| NVALI D.




3. Reference

current - get_module() YCurrent
current-module()current. get _nodul e()

Retourne I'objet YMbdul e correspondant au module Yoctopuce qui héberge la fonction.
YModule get_module()

Si la fonction ne peut étre trouvée sur aucun module, l'instance de YMbodul e retournée ne sera pas
joignable.

Retourne:
une instance de YModul e
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current - get_recordedData() YCurrent
current - recordedData()
current. get_recordedDat a()

Retourne un objet DataSet représentant des mesures de ce capteur précédemment enregistrées a
l'aide du Datalogger, pour l'intervalle de temps spécifié.

YDataSet get_recordedData( long startTime, long endTime)

Veuillez vous référer a la documentation de la classe DataSet pour plus plus d'informations sur la
maniére d'obtenir un apercu des mesures pour la période, et comment charger progressivement une
grande quantité de mesures depuis le dataLogger.

Cette méthode ne fonctionne que si le module utilise un firmware récent, car les objets DataSet ne sont
pas supportés par les firmwares antérieurs a la révision 13000.

Paramétres :

startTime le début de l'intervalle de mesure désiré, c'est & dire en nombre de secondes depuis le ler
janvier 1970 UTC. La valeur 0 peut étre utilisée pour ne poser aucune limite sur le début des
mesures.

endTime la find de l'intercalle de mesure désiré, c'est a dire en nombre de secondes depuis le ler janvier
1970 UTC. La valeur 0 peut étre utilisée pour ne poser aucune limite de fin.

Retourne :
une instance de YDataSet, dont les méthodes permettent de d'accéder aux données historiques souhaitées.
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current - get_reportFrequency() YCurrent
current - reportFrequency|()
current.get _report Frequency()

Retourne la fréquence de notification périodique des valeurs mesurées, ou "OFF" si les notifications
périodiques sont désactivées pour cette fonction.

String get_reportFrequency( )

Vs

Retourne :
une chaine de caractéres représentant la fréquence de notification périodique des valeurs mesurées, ou
"OFF" si les naotifications périodiques sont désactivées pour cette fonction

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_REPORTFREQUENCY _| NVALI D.
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YCurrent

current - get_resolution()
current »resolution()current. get _resol uti on()

Retourne la résolution des valeurs mesurées.

double get_resolution( )
La résolution correspond a la précision numérique de la représentation des mesures. Elle n'est pas

forcément identique a la précision réelle du capteur.

Retourne :
une valeur numérigue représentant la résolution des valeurs mesurées

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_RESCOLUTI ON_| NVALI D.
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current - get_unit() YCurrent
current - unit()current. get _unit ()

Retourne l'unité dans laquelle le courant est exprimée.

String get_unit( )

Retourne :
une chaine de caractéres représentant I'unité dans laquelle le courant est exprimée

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_UNI T_| NVALI D.
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current - get_userData() YCurrent
current - userData()current . get _userDat a()

Retourne le contenu de l'attribut userData, précédemment stocké a l'aide de la méthode
set _user Dat a.

Object get_userData( )

Cet attribut n'es pas utilisé directement par I'API. Il est a la disposition de l'appelant pour stocker un
contexte.

Retourne :
I'objet stocké précédemment par I'appelant.
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current-isOnline()current.isOnline() YCurrent

Vérifie si le module hébergeant le capteur de courant est joignable, sans déclencher d'erreur.
boolean isOnline( )

Si les valeurs des attributs en cache du capteur de courant sont valides au moment de l'appel, le
module est considéré joignable. Cette fonction ne cause en aucun cas d'exception, quelle que soit
I'erreur qui pourrait se produire lors de la vérification de joignabilité.

Retourne :
t r ue sile capteur de courant est joignable, f al se sinon
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current-load()current. | oad() YCurrent
Met en cache les valeurs courantes du capteur de courant, avec une durée de validité spécifiée.

int load( long msValidity)

Par défaut, lorsqu'on accede a un module, tous les attributs des fonctions du module sont
automatiquement mises en cache pour la durée standard (5 ms). Cette méthode peut étre utilisée pour
marquer occasionellement les données cachées comme valides pour une plus longue période, par

exemple dans le but de réduire le trafic réseau.

~

Paramétres :
msValidity un entier correspondant a la durée de validité attribuée aux les parametres chargés, en

millisecondes

Retourne :
YAPI _ SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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current — loadCalibrationPoints() YCurrent
current. | oadCal i brati onPoi nt s()

Récupére les points de correction de mesure précédemment enregistrés a l'aide de la méthode
cal i brat eFr onPoi nt s.

int loadCalibrationPoints( ArrayList<Double> rawValues,
ArrayList<Double> refValues)

Paramétres :

rawValues tableau de nombres flottants, qui sera rempli par la fonction avec les valeurs brutes des points
de correction.

refValues tableau de nombres flottants, qui sera rempli par la fonction avec les valeurs désirées des
points de correction.

Retourne :
YAPI _ SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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current —» nextCurrent()current. next Current () YCurrent

Continue I'énumération des capteurs de courant commencée a l'aide de yFi r st Current ().

YCurrent nextCurrent( )

Retourne :
un pointeur sur un objet YCUr r ent accessible en ligne, ou hul | lorsque I'énumération est terminée.
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current - registerTimedReportCallback() YCurrent
current.registerTi medReport Cal | back()

Enregistre la fonction de callback qui est appelée a chaque notification périodique.

int registerTimedReportCallback( TimedReportCallback callback)

Ce callback n'est appelé que durant I'exécution de yS| eep ou yHandl eEvent s. Cela permet a
I'appelant de contréler quand les callbacks peuvent se produire. Il est important d'appeler I'une de ces
deux fonctions périodiquement pour garantir que les callbacks ne soient pas appelés trop tard. Pour
désactiver un callback, il suffit d'appeler cette méthode en lui passant un pointeur nul.

Parametres :

callback la fonction de callback a rappeler, ou un pointeur nul. La fonction de callback doit accepter deux
arguments: I'object fonction dont la valeur a changé, et un objet YMeasure décrivant la nouvelle
valeur publiée.
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current - registerValueCallback() YCurrent
current.registerVal ueCal | back()

Enregistre la fonction de callback qui est appelée a chaque changement de la valeur publiée.

int registerValueCallback( UpdateCallback callback)

Ce callback n'est appelé que durant I'exécution de yS| eep ou yHandl eEvent s. Cela permet a
I'appelant de contréler quand les callback peuvent se produire. Il est important d'appeler I'une de ces
deux fonctions périodiquement pour garantir que les callback ne soient pas appelés trop tard. Pour
désactiver un callback, il suffit d'appeler cette méthode en lui passant un pointeur nul.

Parameétres :

callback la fonction de callback a rappeler, ou un pointeur nul. La fonction de callback doit accepter deux
arguments: l'object fonction dont la valeur a changé, et la chalne de caractére décrivant la
nouvelle valeur publiée.
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current —set_highestValue() YCurrent
current - setHighestValue()
current. set _hi ghest Val ue()

Modifie la mémoire de valeur maximale observée.

int set_highestValue( double newval)

Ve

Paramétres :
newval une valeur numérique représentant la mémoire de valeur maximale observée

Retourne :
YAPI _ SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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current - set_logFrequency() YCurrent
current - setLogFrequency()
current.set | ogFrequency()

Madifie la fréquence d'enregistrement des mesures dans le datalogger.
int set_logFrequency( String newval)

La fréquence peut étre spécifiée en mesures par secondes, en mesures par minutes (par exemple
"15/m") ou en mesures par heure (par exemple "4/h"). Pour désactiver I'enregistrement des mesures de
cette fonction, utilisez la valeur "OFF".

~

Parameétres :

newval une chaine de caractéres représentant la fréquence d'enregistrement des mesures dans le
datalogger

Retourne :
YAPI _ SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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current —set_logicalName() YCurrent
current - setLogicalName()
current. set | ogi cal Nane()

Modifie le nom logique du capteur de courant.

int set_logicalName( String newval)

Vous pouvez utiliser yCheckLogi cal Nane() pour vérifier si votre parametre est valide. N'oubliez
pas d'appeler la méthode saveToFl ash() du module si le réglage doit étre préservé.

Ve

Paramétres :
newval une chaine de caractéres représentant le nom logique du capteur de courant.

Retourne :
YAPI _ SUCCESS si I'appel se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.




3. Reference

current - set_lowestValue() YCurrent
current - setLowestValue()
current. set | owest Val ue()

Modifie la mémoire de valeur minimale observée.

int set_lowestValue( double newval)

Ve

Paramétres :
newval une valeur numérique représentant la mémoire de valeur minimale observée

Retourne :
YAPI _ SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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current - set_reportFrequency() YCurrent
current — setReportFrequency()
current.set _report Frequency()

Maodifie la fréquence de naotification périodique des valeurs mesurées.
int set_reportFrequency( String newval)

La fréquence peut étre spécifiée en mesures par secondes, en mesures par minutes (par exemple
"15/m") ou en mesures par heure (par exemple "4/h"). Pour désactiver les notifications périodiques pour
cette fonction, utilisez la valeur "OFF".

~

Parametres :

newval une chaine de caractéres représentant la fréquence de notification périodique des valeurs
mesurées

Retourne :
YAPI _ SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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current - set_resolution() YCurrent
current - setResolution()
current.set_resol ution()

Modifie la résolution des valeurs physique mesurées.
int set_resolution( double newval)

La résolution correspond a la précision de l'affichage des mesures. Elle ne change pas la précision de
la mesure elle-méme.

Parameétres :
newval une valeur numérique représentant la résolution des valeurs physigue mesurées

Retourne :
YAPI _SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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current —set_userData() YCurrent
current - setUserData()current. set _user Dat a()

Enregistre un contexte libre dans l'attribut userData de la fonction, afin de le retrouver plus tard a
l'aide de la méthode get _user Dat a.

void set_userData( Object data)

Cet attribut n'es pas utilisé directement par I'API. Il est a la disposition de I'appelant pour stocker un
contexte.

Paramétres :
data objet quelconque a mémoriser
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3.9. Interface de la fonction DataLogger

Les capteurs de Yoctopuce sont équipés d'une mémoire non-volatile permettant de mémoriser les
données mesurées d'une maniére autonome, sans nécessiter le suivi permanent d'un ordinateur. La
fonction DatalLogger contrble les parameétres globaux de cet enregistreur de données.

Pour utiliser les fonctions décrites ici, vous devez inclure:

<script type="text/javascript' src="yocto_datalogger.js'></script>
nodej s | var yoctolib = require('yoctolib');
var YDatalLogger = yoctolib.YDatalLogger;
php | require_once('yocto_datalogger.php');
#include "yocto_datalogger.h”
#import "yocto_datalogger.h"
uses yocto_datalogger;
yocto_datalogger.vb
yocto_datalogger.cs
import com.yoctopuce.YoctoAPI.YDatalogger;
from yocto_datalogger import *

Fonction globales
yFindDataLogger(func)

Permet de retrouver un enregistreur de données d'aprés un identifiant donné.
yFirstDataLogger()
Commence I'énumération des enregistreurs de données accessibles par la librairie.

Méthodes des objets YDat aLogger
datalogger — describe()

Retourne un court texte décrivant de maniére non-ambigte l'instance de I'enregistreur de données au format

TYPE( NAVE) =SERI AL. FUNCTI ONI D.
datalogger - forgetAllDataStreams()

Efface tout I'historique des mesures de I'enregistreur de données.
datalogger - get_advertisedValue()

Retourne la valeur courante de I'enregistreur de données (pas plus de 6 caracteres).
datalogger - get_autoStart()

Retourne le mode d'activation automatique de l'enregistreur de données a la mise sous tension.
datalogger — get_beaconDriven()

Retourne vrais si I'enregistreur de données est synchronisé avec la balise de localisation.
datalogger —get_currentRunindex()

Retourne le numéro du Run actuel, correspondant au nombre de fois que le module a été mis sous tension
avec la fonction d'enregistreur de données active.

datalogger - get_dataSets()

Retourne une liste d'objets YDataSet permettant de récupérer toutes les mesures stockées par I'enregistreur
de données.

datalogger - get_dataStreams(v)
Construit une liste de toutes les séquences de mesures mémorisées par I'enregistreur (ancienne méthode).
datalogger - get_errorMessage()

Retourne le message correspondant a la derniére erreur survenue lors de l'utilisation de I'enregistreur de
données.

datalogger —get_errorType()
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Retourne le code d'erreur correspondant a la derniére erreur survenue lors de I'utilisation de I'enregistreur de
données.

datalogger - get_friendlyName()

Retourne un identifiant global de I'enregistreur de données au format NOM_MODULE. NOM_FONCTI ON.
datalogger - get_functionDescriptor()

Retourne un identifiant unique de type YFUN_DESCR correspondant a la fonction.

datalogger - get_functionld()
Retourne l'identifiant matériel de I'enregistreur de données, sans référence au module.

datalogger - get_hardwareld()
Retourne l'identifiant matériel unique de I'enregistreur de données au format SERI AL. FUNCTI ONI D.

datalogger - get_logicalName()
Retourne le nom logique de I'enregistreur de données.

datalogger — get_module()

Retourne l'objet YMbdul e correspondant au module Yoctopuce qui héberge la fonction.
datalogger - get_module_async(callback, context)

Retourne l'objet YMbdul e correspondant au module Yoctopuce qui héberge la fonction.

datalogger —get_recording()
Retourne I'état d'activation de I'enregistreur de données.

datalogger —get_timeUTC()
Retourne le timestamp Unix de I'heure UTC actuelle, lorsqu'elle est connue.

datalogger - get_userData()
Retourne le contenu de l'attribut userData, précédemment stocké a I'aide de la méthode set _user Dat a.

datalogger —isOnline()
Vérifie si le module hébergeant I'enregistreur de données est joignable, sans déclencher d'erreur.

datalogger - isOnline_async(callback, context)
Veérifie si le module hébergeant I'enregistreur de données est joignable, sans déclencher d'erreur.

datalogger - load(msValidity)
Met en cache les valeurs courantes de I'enregistreur de données, avec une durée de validité spécifiée.

datalogger —load_async(msValidity, callback, context)
Met en cache les valeurs courantes de I'enregistreur de données, avec une durée de validité spécifiée.

datalogger - nextDataLogger()
Continue I'énumération des enregistreurs de données commencée a l'aide de YFi r st Dat aLogger () .

datalogger - registerValueCallback(callback)
Enregistre la fonction de callback qui est appelée a chaque changement de la valeur publiée.

datalogger - set_autoStart(newval)
Modifie le mode d'activation automatique de I'enregistreur de données a la mise sous tension.

datalogger - set_beaconDriven(newval)
Modifie le mode de synchronisation de I'enregistreur de données .

datalogger - set_logicalName(newval)
Modifie le nom logique de I'enregistreur de données.

datalogger - set_recording(newval)
Modifie I'état d'activation de I'enregistreur de données.

datalogger - set_timeUTC(newval)
Modifie la référence de temps UTC, afin de I'attacher aux données enregistrées.

datalogger - set_userData(data)
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Enregistre un contexte libre dans I'attribut userData de la fonction, afin de le retrouver plus tard a l'aide de la
méthode get _user Dat a.
datalogger —wait_async(callback, context)

Attend que toutes les commandes asynchrones en cours d'exécution sur le module soient terminées, et
appelle le callback passé en parameétre.
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YDataLogger.FindDataLogger() YDatalLogger
yFindDatalLogger()
YDat aLogger . Fi ndDat aLogger ()

Permet de retrouver un enregistreur de données d'apres un identifiant donné.
YDatalLogger FindDatalLogger( String func)

L'identifiant peut étre spécifié sous plusieurs formes:

- NomLogiqueFonction

- NoSerieModule.ldentifiantFonction

- NoSerieModule.NomLogiqueFonction

- NomLogiqueModule.ldentifiantMatériel

- NomLogiqueModule.NomLogiqueFonction

Cette fonction n'exige pas que l'enregistreur de données soit en ligne au moment ou elle est appelée,
I'objet retourné sera néanmoins valide. Utiliser la méthode YDat aLogger . i sOnl i ne() pour tester
si I'enregistreur de données est utilisable a un moment donné. En cas d'ambiguité lorsqu'on fait une
recherche par nom logique, aucune erreur ne sera notifiée: la premiére instance trouvée sera renvoyée.
La recherche se fait d'abord par nom matériel, puis par nom logique.

-

Parametres :
func une chaine de caractéres qui référence I'enregistreur de données sans ambiguité

Retourne :
un objet de classe YDat aLogger qui permet ensuite de controler I'enregistreur de données.
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YDataLogger.FirstDataLogger() YDataLogger
yFirstDataLogger()
YDat aLogger . Fi r st Dat aLogger ()

Commence I'énumération des enregistreurs de données accessibles par la librairie.
YDatalLogger FirstDataLogger( )

Utiliser la fonction YDat aLogger . next Dat aLogger () pour itérer sur les autres enregistreurs de
données.

Retourne :
un pointeur sur un objet YDat aLogger , correspondant au premier enregistreur de données accessible
en ligne, ou nul | siil n'y a pas de enregistreurs de données disponibles.
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datalogger - describe()dat al ogger . descri be() YDataLogger

Retourne un court texte décrivant de maniére non-ambigie l'instance de I'enregistreur de données
au format TYPE( NAME) =SERI AL. FUNCTI ONI D.

String describe( )

Plus précisément, TYPE correspond au type de fonction, NAME correspond au nom utilsé lors du
premier accés a la fonction, SERI AL correspond au numéro de série du module si le module est
connecté, ou " unr esol ved" sinon, et FUNCTI ONI D correspond a l'identifiant matériel de la fonction
si le module est connecté. Par exemple, La methode va retourner
Rel ay( MyCust omNane. rel ayl) =RELAYLOL- 123456. r el ayl si le module est déja connecté
ou Rel ay( BadCust oneNane. r el ay1) =unr esol ved si le module n'est pas déja connecté. Cette
methode ne declenche aucune transaction USB ou TCP et peut donc étre utilisé dans un debuggeur.

Retourne :
une chaine de caractéres décrivant I'enregistreur de données (ex:

Rel ay( MyCust omName. rel ayl) =RELAYLO1- 123456. rel ayl)
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datalogger - forgetAllDataStreams()
dat al ogger . forget Al | Dat aStreans()

YDataLogger

Efface tout I'historique des mesures de I'enregistreur de données.
int forgetAllDataStreams( )

Cette méthode remet aussi a zéro le compteur de Runs.

Retourne :
YAPI _ SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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datalogger - get_advertisedValue() YDataLogger
datalogger - advertisedValue()
dat al ogger . get _adverti sedVal ue()

Retourne la valeur courante de I'enregistreur de données (pas plus de 6 caracteres).

String get_advertisedValue( )

~

Retourne :
une chaine de caractéres représentant la valeur courante de I'enregistreur de données (pas plus de 6
caracteres).

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_ADVERT| SEDVALUE_| NVALI D.
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datalogger - get_autoStart() YDataLogger
datalogger - autoStart()
dat al ogger.get _autoStart ()

Retourne le mode d'activation automatique de I'enregistreur de données a la mise sous tension.

int get_autoStart( )

p
Retourne :

soit Y_AUTOSTART_OFF, soit Y_AUTOSTART_ON, selon le mode d'activation automatique de
I'enregistreur de données a la mise sous tension

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_AUTOSTART_| NVALI D.
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datalogger - get_beaconDriven() YDataLogger
datalogger — beaconDriven()
dat al ogger . get _beaconDri ven()

Retourne vrais si I'enregistreur de données est synchronisé avec la balise de localisation.

int get_beaconDriven( )

p
Retourne:

soit Y_BEACONDRI VEN_OFF, soit Y_BEACONDRI VEN_ON, selon vrais si I'enregistreur de données
est synchronisé avec la balise de localisation

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_BEACONDRI VEN_I| NVALI D.
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datalogger - get_currentRunindex() YDataLogger
datalogger - currentRunindex()
dat al ogger . get _current Runl ndex()

Retourne le numéro du Run actuel, correspondant au nombre de fois que le module a été mis sous
tension avec la fonction d'enregistreur de données active.

int get_currentRunindex( )

Vs

Retourne :
un entier représentant le numéro du Run actuel, correspondant au nombre de fois que le module a été mis
sous tension avec la fonction d'enregistreur de données active

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_CURRENTRUNI NDEX_| NVALI D.
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datalogger - get_dataSets() YDataLogger
datalogger - dataSets()
dat al ogger . get dat aSet s()

Retourne une liste d'objets YDataSet permettant de récupérer toutes les mesures stockées par
I'enregistreur de données.

ArraylList<YDataSet> get_dataSets( )

Cette méthode ne fonctionne que si le module utilise un firmware récent, car les objets YDataSet ne
sont pas supportés par les firmwares antérieurs a la révision 13000.

Retourne :
une liste d'objets YDataSet

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne une liste vide.




3. Reference

datalogger - get_dataStreams() YDataLogger
datalogger - dataStreams|()
dat al ogger . get _dat aStreans()

Construit une liste de toutes les séquences de mesures mémorisées par I'enregistreur (ancienne
méthode).

int get_dataStreams( ArrayList<YDataStream> v)

L'appelant doit passer par référence un tableau vide pout stocker les objets YDataStream, et la
méthode va les remplire avec des objets décrivant les séquences de données disponibles.

Cette méthode est préservée pour maintenir la compatibilité avec les applications existantes. Pour les
nouvelles applications, il est préférable d'utiliser la méthode get _dat aSet s() ou d'appeler
directement la méthode get _r ecor dedDat a() sur I'objet représentant le capteur désiré.

Parametres :
v un tableau de YDataStreams qui sera rempli avec les séquences trouvées

Retourne :
YAPI _SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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datalogger - get_errorMessage() YDataLogger
datalogger - errorMessage()
dat al ogger . get _error Message()

Retourne le message correspondant a la derniére erreur survenue lors de l'utilisation de
I'enregistreur de données.

String get_errorMessage( )

Cette méthode est principalement utile lorsque la librairie Yoctopuce est utilisée en désactivant la
gestion des exceptions.

Retourne :

une chaine de caractéres correspondant au message de la derniére erreur qui s'est produit lors de
I'utilisation de I'enregistreur de données.
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datalogger - get_errorType() YDataLogger
datalogger - errorType()
dat al ogger. get _errorType()

Retourne le code d'erreur correspondant a la derniére erreur survenue lors de l'utilisation de
I'enregistreur de données.

int get_errorType()

Cette méthode est principalement utile lorsque la librairie Yoctopuce est utilisée en désactivant la
gestion des exceptions.

Retourne :
un nombre correspondant au code de la derniére erreur qui s'est produit lors de I'utilisation de I'enregistreur
de données.
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datalogger - get_friendlyName() YDataLogger

datalogger - friendlyName()
dat al ogger . get _friendl yNane()

Retourne un identifiant global de I'enregistreur de données au format

NOM_MODULE. NOM_FONCTI ON.

String get_friendlyName( )

Le chaine retournée utilise soit les noms logiques du module et de I'enregistreur de données si ils sont
définis, soit respectivement le numéro de série du module et l'identifant matériel de I'enregistreur de

données (par exemple: MyCust onNane. r el ay1)

Retourne :
une chaine de caractéres identifiant I'enregistreur de données en utilisant les noms logiques (ex:

MyCust omNane. r el ayl)
En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_FRI ENDLYNAME | NVALI D.
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datalogger - get_functionDescriptor() YDataLogger
datalogger - functionDescriptor()
dat al ogger. get _functi onDescri ptor ()

Retourne un identifiant unique de type YFUN_DESCR correspondant a la fonction.

String get_functionDescriptor( )

Cet identifiant peut étre utilisé pour tester si deux instance de YFunct i on référencent physiquement
la méme fonction sur le méme module.

Retourne :
un identifiant de type YFUN_DESCR

Si la fonction n'a jamais été contactée, la valeur retournée sera
Y_FUNCTI ONDESCRI PTOR_I NVALI D
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datalogger - get_functionld() YDataLogger
datalogger - functionld()
dat al ogger. get _functionl d()

Retourne l'identifiant matériel de I'enregistreur de données, sans référence au module.
String get_functionld( )

Par exampler el ay1l.

Retourne :
une chaine de caractéres identifiant I'enregistreur de données (ex: r el ay1)

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_FUNCTI ONI D_| NVALI D.
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datalogger - get_hardwareld() YDataLogger
datalogger — hardwareld()
dat al ogger . get _hardwar el d()

Retourne l'identifiant matériel unique de I'enregistreur de données au format
SERI AL. FUNCTI ONI D.

String get_hardwareld( )

L'identifiant unique est composé du numéro de série du module et de l'identifiant matériel de
I'enregistreur de données (par example RELAYLOL- 123456. r el ayl).

Retourne :
une chaine de caractéres identifiant I'enregistreur de données (ex: RELAYLOL- 123456. r el ay1l)

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_HARDWAREI D _| NVALI D.
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datalogger - get_logicalName() YDatalLogger
datalogger - logicalName()
dat al ogger . get | ogi cal Nane()

Retourne le nom logique de I'enregistreur de données.

String get_logicalName( )

Retourne :
une chaine de caractéres représentant le nom logique de I'enregistreur de données.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_LOG CALNANME | NVALI D.
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datalogger - get_module() YDataLogger
datalogger - module()dat al ogger . get _nodul e()

Retourne I'objet YMbdul e correspondant au module Yoctopuce qui héberge la fonction.
YModule get_module()

Si la fonction ne peut étre trouvée sur aucun module, l'instance de YMbdul e retournée ne sera pas
joignable.

Retourne :
une instance de YModul e
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datalogger - get_recording() YDatalLogger
datalogger —recording()
dat al ogger . get _recordi ng()

Retourne I'état d'activation de I'enregistreur de données.

int get_recording()

P
Retourne:

soit Y_RECORDI NG_OFF, soit Y_RECORDI NG_ON, selon I'état d'activation de I'enregistreur de
données

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_RECORDI NG_| NVALI D.
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datalogger - get_timeUTC() YDataLogger
datalogger -timeUTC()dat al ogger. get _ti meUTC()

Retourne le timestamp Unix de I'heure UTC actuelle, lorsqu'elle est connue.

long get_timeUTC()

Retourne :
un entier représentant le timestamp Unix de I'heure UTC actuelle, lorsqu'elle est connue

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_TI MEUTC | NVALI D.
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datalogger - get_userData() YDataLogger
datalogger - userData()
dat al ogger . get _userDat a()

Retourne le contenu de l'attribut userData, précédemment stocké a l'aide de la méthode
set _user Dat a.

Object get_userData( )

Cet attribut n'es pas utilisé directement par I'API. Il est a la disposition de I'appelant pour stocker un
contexte.

Retourne :
I'objet stocké précédemment par I'appelant.
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datalogger - isOnline()dat al ogger.i sOnl i ne() YDataLogger

Vérifie si le module hébergeant I'enregistreur de données est joignable, sans déclencher d'erreur.
boolean isOnline( )

Si les valeurs des attributs en cache de I'enregistreur de données sont valides au moment de l'appel, le
module est considéré joignable. Cette fonction ne cause en aucun cas d'exception, quelle que soit
I'erreur qui pourrait se produire lors de la vérification de joignabilité.

Retourne :
t r ue siI'enregistreur de données est joignable, f al se sinon
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datalogger - load()dat al ogger . | oad()
Met en cache les valeurs courantes de I'enregistreur de données, avec une durée de validité

YDataLogger

spécifiée.
int load( long msValidity)
Par défaut, lorsqu'on accede a un module, tous les attributs des fonctions du module sont

automatiquement mises en cache pour la durée standard (5 ms). Cette méthode peut étre utilisée pour
marquer occasionellement les données cachées comme valides pour une plus longue période, par

exemple dans le but de réduire le trafic réseau.

p
Paramétres :
msValidity un entier correspondant a la durée de validité attribuée aux les paramétres chargés, en

millisecondes

Retourne :
YAPI _ SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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datalogger - nextDataLogger() YDataLogger
dat al ogger . next Dat aLogger ()

Continue I|'énumération des enregistreurs de données commencée a l'aide de
yFi r st Dat aLogger () .

YDatalLogger nextDatalLogger( )

Retourne :
un pointeur sur un objet YDat aLogger accessible en ligne, ou nul | lorsque I'énumération est terminée.
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datalogger - registerValueCallback() YDataLogger
dat al ogger . regi st erVal ueCal | back()

Enregistre la fonction de callback qui est appelée a chaque changement de la valeur publiée.

int registerValueCallback( UpdateCallback callback)

Ce callback n'est appelé que durant I'exécution de yS| eep ou yHandl eEvent s. Cela permet a
I'appelant de contréler quand les callback peuvent se produire. Il est important d'appeler I'une de ces
deux fonctions périodiquement pour garantir que les callback ne soient pas appelés trop tard. Pour
désactiver un callback, il suffit d'appeler cette méthode en lui passant un pointeur nul.

Parametres :

callback la fonction de callback a rappeler, ou un pointeur nul. La fonction de callback doit accepter deux
arguments: l'object fonction dont la valeur a changé, et la chalne de caractére décrivant la
nouvelle valeur publiée.




3. Reference

datalogger - set_autoStart() YDataLogger
datalogger - setAutoStart()
dat al ogger.set _autoStart ()

Maodifie le mode d'activation automatique de I'enregistreur de données a la mise sous tension.

int set_autoStart( int newval)

N'oubliez pas d'appeler la méthode saveToFl ash() du module si le réglage doit étre préservé.

Parameétres :

newval soit Y_AUTOSTART _OFF, soit Y_AUTOSTART_ON, selon le mode d'activation automatique
de l'enregistreur de données a la mise sous tension

Retourne :
YAPI _ SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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datalogger - set_beaconDriven() YDataLogger
datalogger - setBeaconDriven()
dat al ogger . set _beaconDri ven()

Modifie le mode de synchronisation de I'enregistreur de données .

int set_beaconDriven( int newval)

N'oubliez pas d'appeler la méthode saveToF| ash() du module si le réglage doit étre préservé.

Parameétres :

newval soit Y _BEACONDRI VEN_OFF, soit Y _BEACONDRI VEN_ON, selon le mode de
synchronisation de l'enregistreur de données

Retourne :
YAPI _ SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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datalogger - set_logicalName() YDataLogger
datalogger - setLogicalName()
dat al ogger . set | ogi cal Nane()

Modifie le nom logique de I'enregistreur de données.

int set_logicalName( String newval)

Vous pouvez utiliser yCheckLogi cal Nane() pour vérifier si votre parametre est valide. N'oubliez
pas d'appeler la méthode saveToFl ash() du module si le réglage doit étre préservé.

Ve

Paramétres :
newval une chaine de caractéres représentant le nom logique de I'enregistreur de données.

Retourne :
YAPI _SUCCESS si I'appel se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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datalogger - set_recording() YDataLogger
datalogger - setRecording()
dat al ogger . set _recordi ng()

Modifie I'état d'activation de I'enregistreur de données.

int set_recording( int newval)

p
Parameétres :

newval soit Y RECORDI NG_OFF, soit Y_RECORDI NG_QN, selon I'état d'activation de I'enregistreur
de données

Retourne :
YAPI _ SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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datalogger - set_timeUTC() YDataLogger
datalogger - setTimeUTC()
dat al ogger.set ti meUTC()

Modifie la référence de temps UTC, afin de I'attacher aux données enregistrées.

int set_timeUTC( long newval)

Ve

Paramétres :
newval un entier représentant la référence de temps UTC, afin de I'attacher aux données enregistrées

Retourne :
YAPI _ SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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datalogger - set_userData() YDataLogger
datalogger - setUserData()
dat al ogger . set _userDat a()

Enregistre un contexte libre dans l'attribut userData de la fonction, afin de le retrouver plus tard a
l'aide de la méthode get _user Dat a.

void set_userData( Object data)

Cet attribut n'es pas utilisé directement par I'API. Il est a la disposition de I'appelant pour stocker un
contexte.

Paramétres :
data objet quelconque a mémoriser
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3.10. Séquence de données mise en forme

Un Run est un intervalle de temps pendant lequel un module est sous tension. Les objets YDataRun
fournissent un acceés facilité a toutes les mesures collectées durant un Run donné, y compris en
permettant la lecture par mesure distantes d'un intervalle spécifié.

Pour utiliser les fonctions décrites ici, vous devez inclure:

<script type="text/javascript' src="yocto_datalogger.js'></script>
nodej s | var yoctolib = require(‘'yoctolib’);
var YDatalLogger = yoctolib.YDatalLogger;
php | require_once('yocto_datalogger.php’);
#include "yocto_datalogger.h”
#import "yocto_datalogger.h"
uses yocto_datalogger;
yocto_datalogger.vb
yocto_datalogger.cs
import com.yoctopuce.YoctoAPI.YDatalogger;
from yocto_datalogger import *

Méthodes des objets YDat aRun
datarun - get_averageValue(measureName, pos)

Retourne la valeur moyenne des mesures observées au moment choisi.
datarun - get_duration()

Retourne la durée (en secondes) du Run.
datarun - get_maxValue(measureName, pos)

Retourne la valeur maximale des mesures observées au moment choisi.
datarun - get_measureNames()

Retourne les noms des valeurs mesurées par I'enregistreur de données.
datarun - get_minValue(measureName, pos)

Retourne la valeur minimale des mesures observées au moment choisi.
datarun - get_startTimeUTC()

Retourne I'heure absolue du début du Run, sous forme du nombre de secondes depuis le ler janvier 1970
(date/heure au format Unix).

datarun - get_valueCount()

Retourne le nombre de valeurs accessibles dans ce Run, étant donné l'intervalle de temps choisi entre les
valeurs.

datarun - get_valuelnterval()

Retourne l'intervalle de temps représenté par chaque valeur de ce run.
datarun - set_valuelnterval(valuelnterval)

Change l'intervalle de temps représenté par chaque valeur de ce run.
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datarun - get_averageValue()
datarun - averageValue()
dat arun. get _aver ageVal ue()

YDataRun

Retourne la valeur moyenne des mesures observées au moment choisi.

double get_averageValue( String measureName, int pos)

datarun - get_averageValue()
datarun - averageValue()dat ar un. get _aver ageVal ue()

Retourne la valeur moyenne des mesures observées au moment choisi.

[ is |function get_averageValue( measureName, pos)
[nodej s | function get_averageValue( measureName, pos)

[ php | function get_averageValue( $measureName, $pos)
double get_averageValue( String measureName, int pos)
def get_averageValue( measureName, pos)

Parameétres :

measureName |e nom de la mesure désirée (un des noms retournés par get _nmeasur eNanmes)

pos lindex de la position désirée, entre 0 et la valeur de get _val ueCount

Retourne :
une nombre flottant (la valeur moyenne).

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_AVERAGEVALUE_INVALID.
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datarun - get_duration() YDataRun
datarun - duration()dat ar un. get _dur ati on()

Retourne la durée (en secondes) du Run.

long get_duration( )

datarun - get_duration()
datarun - duration()dat ar un. get _dur ati on()

Retourne la durée (en secondes) du Run.

function get_duration( )

function get_duration( )

function get_duration( )

long get_duration( )

def get_duration( )

Lorsque cette méthode est appellée dur le Run courant et que I'enregistreur de données est actif,
I'appel a cette méthode force un rechargement de la derniére séquence du module pour s'assurer que
la réponse prend en compte les derniéres données enregistrées.

Retourne :
un entier positif correspondant au nombre de secondes écoulées entre le début du Run (quand le module a
été mis sous tension) et la derniére mesure enregistrée.
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datarun - get_maxValue()
datarun - maxValue()dat ar un. get _nmaxVal ue()

YDataRun

Retourne la valeur maximale des mesures observées au moment choisi.

double get_maxValue( String measureName, int pos)

datarun - get_maxValue()
datarun - maxValue()dat ar un. get _nmaxVal ue()

Retourne la valeur maximale des mesures observées au moment choisi.

[ is |function get_maxValue( measureName, pos)
[nodej s | function get_maxValue( measureName, pos)

[ php | function get_maxValue( $measureName, $pos)
double get_maxValue( String measureName, int pos)
def get_maxValue( measureName, pos)

Parameétres :

measureName |e nom de la mesure désirée (un des noms retournés par get _nmeasur eNanmes)

pos lindex de la position désirée, entre 0 et la valeur de get _val ueCount

Retourne :
une nombre flottant (la valeur maximale).

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_MAXVALUE_INVALID.
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datarun - get_measureNames|() YDataRun
datarun - measureNames()
dat arun. get _neasur eNanes()

Retourne les noms des valeurs mesurées par l'enregistreur de données.

ArrayList<String> get_measureNames( )

datarun - get_measureNames()
datarun - measureNames()dat ar un. get _neasur eNanes()

Retourne les noms des valeurs mesurées par l'enregistreur de données.

function get_measureNames( )

function get_measureNames( )

function get_measureNames( )
ArrayList<String> get_measureNames( )
def get_measureNames( )

Dans la plupart des cas, le nom des colonnes correspond a l'identifiant matériel du capteur qui a produit
la mesure.

Retourne :
une liste de chaine de caractéres (les noms des mesures)

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne une liste vide.
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datarun - get_minValue()
datarun - minValue()dat ar un. get _m nVal ue()

YDataRun

Retourne la valeur minimale des mesures observées au moment choisi.

double get_minValue( String measureName, int pos)

datarun - get_minValue()
datarun - minValue()dat ar un. get _m nVal ue()

Retourne la valeur minimale des mesures observées au moment choisi.

[ is |function get_minValue( measureName, pos)
[nodej s | function get_minValue( measureName, pos)

[ php | function get_minValue( $measureName, $pos)
double get_minValue( String measureName, int pos)
def get_minValue( measureName, pos)

Parameétres :

measureName |e nom de la mesure désirée (un des noms retournés par get _nmeasur eNanmes)

pos lindex de la position désirée, entre 0 et la valeur de get _val ueCount

Retourne :
une nombre flottant (la valeur minimale).

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_MINVALUE_INVALID.
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datarun - get_startTimeUTC() YDataRun
datarun - startTimeUTC()

Retourne I'heure absolue du début du Run, sous forme du nombre de secondes depuis le ler
janvier 1970 (date/heure au format Unix).

Si I'neure UTC n'a jamais été configurée dans I'enregistreur de données durant le run, et si il ne s'agit
pas du run courant, cette méthode retourne 0.

Retourne :

un entier positif correspondant au nombre de secondes écoulées entre le ler janvier 1970 et le début du
Run.
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datarun - get_valueCount() YDataRun
datarun - valueCount()dat ar un. get _val ueCount ()

Retourne le nombre de valeurs accessibles dans ce Run, étant donné l'intervalle de temps choisi
entre les valeurs.

int get_valueCount()

datarun - get_valueCount()
datarun - valueCount()dat ar un. get _val ueCount ()

Retourne le nombre de valeurs accessibles dans ce Run, étant donné l'intervalle de temps choisi
entre les valeurs.

[ i's |function get_valueCount()

[nodej s | function get_valueCount( )

[ php | function get_valueCount()

int get_valueCount( )

def get_valueCount()

Lorsque cette méthode est appellée dur le Run courant et que I'enregistreur de données est actif,
I'appel a cette méthode force un rechargement de la derniere séquence du module pour s'assurer que
la réponse prend en compte les dernieres données enregistrées.

Retourne :
un entier positif correspondant a la durée du Run divisée par l'intervalle entre les valeurs.
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datarun - get_valuelnterval() YDataRun
datarun - valuelnterval()
dat arun. get _val uel nterval ()

Retourne l'intervalle de temps représenté par chaque valeur de ce run.

int get_valuelnterval( )

datarun - get_valuelnterval()
datarun - valuelnterval()dat ar un. get _val uel nterval ()

Retourne l'intervalle de temps représenté par chaque valeur de ce run.

function get_valuelnterval( )

function get_valuelnterval( )

function get_valuelnterval( )

int get_valuelnterval()

def get_valuelnterval( )

La valeur par défaut correspond a la plus grande granularité des mesures archivées dans la flash de
I'enregistreur de données pour ce Run, mais l'intervalle a utiliser peut étre configuré librement si désire.

Retourne :
un entier positif correspondant au nombre de secondes couvertes par chaque valeur représentée dans le
Run.
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datarun - set_valuelnterval() YDataRun
datarun - setValuelnterval()
dat arun. set _val uel nterval ()

Change l'intervalle de temps représenté par chaque valeur de ce run.

void set_valuelnterval( int valuelnterval)

datarun - set_valuelnterval()
datarun - setValuelnterval()dat ar un. set _val uel nterval ()

Change l'intervalle de temps représenté par chaque valeur de ce run.

function set_valuelnterval( valuelnterval)
function set_valuelnterval( valuelnterval)
function set_valuelnterval( $valuelnterval)
void set_valuelnterval( int valuelnterval)
def set_valuelnterval( valuelnterval)

La valeur par défaut correspond a la plus grande granularité des mesures archivées dans la flash de
I'enregistreur de données pour ce Run, mais l'intervalle a utiliser peut étre configuré librement si désiré.

Parametres :

valuelnterval un nombre entier de secondes.

Retourne :
nothing
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3.11. Séquence de données enregistrées

Les objets YDataSet permettent de récupérer un ensemble de mesures enregistrées correspondant a
un capteur donné, pour une période choisie. lls permettent le chargement progressif des données.
Lorsque l'objet YDataSet est instancié par la fonction get _r ecor dedDat a( ) , aucune donnée n'est
encore chargée du module. Ce sont les appels successifs a la méthode | oadMor e() qui procédent
au chargement effectif des données depuis I'enregistreur de données.

Un résumé des mesures disponibles est disponible via la fonction get _pr evi ew() dés le premier
appel a | oadMor e() . Les mesures elles-méme sont disponibles via la fonction get _neasur es()
au fur et a mesure de leur chargement.

Cette classe ne fonctionne que si le module utilise un firmware récent, car les objets YDataSet ne sont
pas supportés par les firmwares antérieurs a la révision 13000.

Pour utiliser les fonctions décrites ici, vous devez inclure:

<script type="text/javascript' src="yocto_api.js"></script>
nodej s | var yoctolib = require('yoctolib');
var YAPI = yoctolib.YAPI,
var YModule = yoctolib.YModule;
php | require_once('yocto_api.php');
#include "yocto_api.h"
#import "yocto_api.h"
uses yocto_api;
yocto_api.vb
yocto_api.cs
import com.yoctopuce.YoctoAPI.YModule;
from yocto_api import *

Méthodes des objets YDat aSet
dataset - get_endTimeUTC()

Retourne I'neure absolue de la fin des mesures disponibles, sous forme du nombre de secondes depuis le ler
janvier 1970 (date/heure au format Unix).

dataset — get_functionld()
Retourne l'identifiant matériel de la fonction qui a effectué les mesures, sans référence au module.
dataset — get_hardwareld()
Retourne l'identifiant matériel unique de la fonction qui a effectué les mesures, au format
SERI AL. FUNCTI ONI D.
dataset - get_measures()
Retourne toutes les mesures déja disponibles pour le DataSet, sous forme d'une liste d'objets YMeasure.
dataset - get_preview()

Retourne une version résumée des mesures qui pourront étre obtenues de ce YDataSet, sous forme d'une
liste d'objets YMeasure.

dataset - get_progress()
Retourne I'état d'avancement du chargement des données, sur une échelle de 0 a 100.
dataset — get_startTimeUTC()

Retourne I'heure absolue du début des mesures disponibels, sous forme du nombre de secondes depuis le
ler janvier 1970 (date/heure au format Unix).

dataset - get_summary()
Retourne un objet YMeasure résumant tout le YDataSet.

dataset - get_unit()
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Retourne 'unité dans laquelle la valeur mesurée est exprimée.

dataset - loadMore()

Procéde au chargement du bloc suivant de mesures depuis I'enregistreur de données du module, et met a
jour l'indicateur d'avancement.

dataset —~loadMore_async(callback, context)

Procede au chargement du bloc suivant de mesures depuis I'enregistreur de données du module, de maniéere
asynchrone.
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dataset - get_endTimeUTC() YDataSet
dataset - endTimeUTC()
dat aset. get _endTi meUTC()

Retourne I'heure absolue de la fin des mesures disponibles, sous forme du nombre de secondes
depuis le ler janvier 1970 (date/heure au format Unix).

long get_endTimeUTC( )

Lorsque I'objet YDataSet est créé, I'heure de fin est celle qui a été passée en paramétre a la fonction
get dat aSet . Dés le premier appel a la méthode | oadMor e( ) , I'neure de fin est mise a jour a la
derniere mesure effectivement disponible dans I'enregistreur de données pour la plage spécifiée.

Retourne :
un entier positif correspondant au nombre de secondes écoulées entre le ler janvier 1970 et la derniére
mesure.
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dataset - get_functionld() YDataSet
dataset - functionld()dat aset . get _functi onl d()

Retourne l'identifiant matériel de la fonction qui a effectué les mesures, sans référence au module.
String get_functionld( )

Par example t enper at ur el.

Retourne :
une chaine de caractéres identifiant la fonction (ex: t enper at ur el)
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YDataSet

dataset - get_hardwareld()
dataset - hardwareld()dat aset . get _har dwar el d()

Retourne l'identifiant matériel unique de la fonction qui a effectué les mesures, au format

SERI AL. FUNCTI ONI D.

String get_hardwareld( )
L'identifiant unique est composé du numéro de série du module et de l'identifiant matériel de la fonction

(par example THRMCPL1- 123456. t enper at ur el).

Retourne :
une chaine de caractéres identifiant la fonction (ex: THRMCPL1- 123456. t enper at urel)

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y _HARDWAREI D | NVALI D.
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dataset . get_measures() YDataSet
dataset - measures()dat aset . get _neasures()

Retourne toutes les mesures déja disponibles pour le DataSet, sous forme d'une liste d'objets
YMeasure.

ArrayList<YMeasure> get_measures( )

Chaque élément contient: - le moment ou la mesure a débuté - le moment ou la mesure s'est terminée -
la valeur minimale observée dans l'intervalle de temps - la valeur moyenne observée dans l'intervalle
de temps - la valeur maximale observée dans l'intervalle de temps

Avant d'appeler cette méthode, vous devez appeler | oadMVbr e() pour charger des données depuis
I'enregistreur sur le module. L'appel doit étre répété plusieurs fois pour charger toutes les données,
mais vous pouvez commencer a utiliser les données disponibles avant qu'elles n‘aient été toutes
chargées

Les mesures les plus anciennes sont toujours chargées les premiéres, et les plus récentes en dernier.
De ce fait, les timestamps dans la table des mesures sont normalement par ordre chronologique. La
seule exception est dans le cas ou il y a eu un ajustement de I'horloge UTC de l'enregistreur de
données pendant I'enregistrement.

Retourne :
un tableau d'enregistrements, chaque enregistrement représentant une mesure effectuée a un moment
precis.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un tableau vide.
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YDataSet

dataset . get_preview()
dataset - preview()dat aset . get _previ ew()

Retourne une version résumée des mesures qui pourront étre obtenues de ce YDataSet, sous

forme d'une liste d'objets YMeasure.

ArrayList<YMeasure> get_preview( )
Chaque élément contient: - le début d'un intervalle de temps - la fin d'un intervalle de temps - la valeur
minimale observée dans l'intervalle de temps - la valeur moyenne observée dans l'intervalle de temps -

la valeur maximale observée dans l'intervalle de temps

Le résumé des mesures est disponible dés que | oadMor e() a été appelé pour la premiére fois.

Retourne :
un tableau d'enregistrements, chaque enregistrement représentant les mesures observée durant un certain

intervalle de temps.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un tableau vide.
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dataset —get_progress() YDataSet
dataset - progress()dat aset . get _progress()

Retourne I'état d'avancement du chargement des données, sur une échelle de 0 a 100.
int get_progress( )

A l'instanciation de I'objet par la fonction get _dat aSet (), I'avancement est nul. Au fur et a mesure
des appels a | oadMor e() , I'avancement progresse pour atteindre la valeur 100 lorsque toutes les
mesures ont été chargées.

Retourne :
un nombre entier entre 0 et 100 représentant I'avancement du chargement des données demandées.
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dataset - get_startTimeUTC() YDataSet
dataset - startTimeUTC()
dat aset.get _startTi mneUTC()

Retourne I'heure absolue du début des mesures disponibels, sous forme du nombre de secondes
depuis le ler janvier 1970 (date/heure au format Unix).

long get_startTimeUTC( )

Lorsque l'objet YDataSet est créé, I'heure de départ est celle qui a été passée en parameétre a la
fonction get _dat aSet . Des le premier appel a la méthode | oadMor e( ) , I'heure de départ est mise
a jour a la premiere mesure effectivement disponible dans I'enregistreur de données pour la plage
spécifiée.

Retourne :
un entier positif correspondant au nombre de secondes écoulées entre le ler janvier 1970 et la premiéere
mesure enregistrée.
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dataset -~ get_summary() YDataSet
dataset -~ summary()dat aset . get _sunmmar y()

Retourne un objet YMeasure résumant tout le YDataSet.
YMeasure get_summary( )

Il inclut les information suivantes: - le moment de la premiére mesure - le moment de la derniére
mesure - la valeur minimale observée dans l'intervalle de temps - la valeur moyenne observée dans
l'intervalle de temps - la valeur maximale observée dans l'intervalle de temps

Ce résumé des mesures est disponible dés que | oadMor e() a été appelé pour la premiére fois.

Retourne :
un objet YMeasure
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dataset - get_unit() YDataSet
dataset - unit()dat aset . get _unit()

Retourne l'unité dans laquelle la valeur mesurée est exprimée.

String get_unit()

Retourne :
une chaine de caractéres représentant une unité physique.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_UNI T_| NVALI D.
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dataset —~loadMore()dat aset . | oadMbr e() YDataSet

Procede au chargement du bloc suivant de mesures depuis I'enregistreur de données du module, et
met a jour l'indicateur d'avancement.

int loadMore( )

Ve

Retourne :
un nombre entier entre 0 et 100 représentant I'avancement du chargement des données demandées, ou un
code d'erreur négatif en cas de probléme.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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3.12. Séquence de données enregistrées brute

Les objets YDataStream correspondent aux séquences de mesures enregistrées brutes, directement
telles qu'obtenues par I'enregistreur de données présent dans les senseurs de Yoctopuce.

Dans la plupart des cas, il n'est pas nécessaire d'utiliser les objets DataStream, car les objets YDataSet
(retournés par la méthode get _recor dedDat a() des senseurs et la méthode get _dat aSet s()
du Datalogger) fournissent une interface plus pratique.

Pour utiliser les fonctions décrites ici, vous devez inclure:

<script type="text/javascript' src="yocto_api.js'></script>
nodej s | var yoctolib = require(‘yoctolib’);

var YAPI = yoctolib.YAPI;

var YModule = yoctolib.YModule;

php | require_once('yocto_api.php’);
#include "yocto_api.h"
#import "yocto_api.h"
uses yocto_api;
yocto_api.vb
yocto_api.cs
import com.yoctopuce.YoctoAPI.YModule;
from yocto_api import *

Méthodes des objets YDat aSt r eam
datastream - get_averageValue()

Retourne la moyenne des valeurs observées durant cette séquence.
datastream - get_columnCount()

Retourne le nombre de colonnes de données contenus dans la séquence.
datastream - get_columnNames()

Retourne le nom (la sémantique) des colonnes de données contenus dans la séquence.
datastream - get_data(row, col)

Retourne une mesure unique de la séquence, spécifiée par l'index de I'enregistrement (ligne) et de la mesure
(colonne).

datastream - get_dataRows()

Retourne toutes les données mesurées contenues dans la séquence, sous forme d'une liste de vecteurs
(table bidimensionnelle).

datastream - get_dataSamplesintervalMs()

Retourne le nombre de millisecondes entre chaque mesure de la séquence.
datastream - get_duration()

Retourne la durée approximative de cette séquence, en secondes.
datastream - get_maxValue()

Retourne la plus grande valeur observée durant cette séquence.
datastream - get_minValue()

Retourne la plus petite valeur observée durant cette séquence.
datastream - get_rowCount()

Retourne le nombre d'enregistrement contenus dans la séquence.
datastream - get_runindex()

Retourne le numéro de Run de la séquence de données.

datastream - get_startTime()
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Retourne le temps de départ relatif de la séquence (en secondes).

datastream - get_startTimeUTC()

Retourne I'heure absolue du début de la séquence de données, sous forme du nombre de secondes depuis le
ler janvier 1970 (date/heure au format Unix).
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datastream - get_averageValue() YDataStream
datastream - averageValue()
dat astream get _aver ageVal ue()

Retourne la moyenne des valeurs observées durant cette séquence.
double get_averageValue( )

Si le module utilise un firmware antérieur a la version 13000, cette méthode retournera toujours
Y_DATA_INVALID.

Retourne :
un nombre décimal correspondant a la moyenne des valeurs, ou Y_DATA_INVALID si la séquence n'est
pas encore terminée.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_DATA_INVALID.
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datastream - get_columnCount() YDataStream
datastream - columnCount()
dat astream get _col utmCount ()

Retourne le nombre de colonnes de données contenus dans la séquence.
int get_columnCount( )

La sémantique des données présentes dans chaque colonne peut étre obtenue a l'aide de la méthode
get _col umNanes() .

Si le module utilise un firmware antérieur a la version 13000, cette méthode déclanche le chargement
de toutes les données de la séquence si nécessaire, ce qui peut prendre un petit instant.

Retourne :
un entier positif correspondant au nombre de colonnes.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne zéro.
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datastream - get_columnNames() YDataStream
datastream - columnNames()
dat astream get _col utmNanes()

Retourne le nom (la sémantique) des colonnes de données contenus dans la séquence.
ArrayList<String> get_columnNames( )

Dans la plupart des cas, le nom des colonnes correspond a l'identifiant matériel du capteur qui a produit
la mesure. Pour les séquences enregistrées a faible férquence, I'enregistreur de donnée stocke la
valeur min, moyenne et max observée durant chaque intervalle de temps dans des colonnes avec les
suffixes _min, _avg et _max respectivement.

Si le module utilise un firmware antérieur a la version 13000, cette méthode déclanche le chargement
de toutes les données de la séquence si nécessaire, ce qui peut prendre un petit instant.

Retourne :
une liste de chaine de caracteres.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne une liste vide.
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datastream - get_data() YDataStream
datastream - data()dat ast r eam get _dat a()

Retourne une mesure unique de la séquence, spécifiée par l'index de l'enregistrement (ligne) et de
la mesure (colonne).

double get_data( int row, int col)

La sémentique des données présentes dans chaque colonne peut étre obtenue a l'aide de la méthode
get_columnNames().

Cette méthode déclanche le chargement de toutes les données de la séquence, si cela n'était pas
encore fait.

Parameétres :
row index de I'enregistrement (ligne)
col index de la mesure (colonne)

Retourne :
un nombre décimal

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_DATA_INVALID.
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datastream - get_dataRows() YDataStream
datastream - dataRows()
dat astream get _dat aRows()

Retourne toutes les données mesurées contenues dans la séquence, sous forme d'une liste de
vecteurs (table bidimensionnelle).

ArrayList<ArrayList<Double>> get_dataRows( )
La sémentique des données présentes dans chaque colonne peut étre obtenue a l'aide de la méthode

get _col umNanes().

Cette méthode déclanche le chargement de toutes les données de la séquence, si cela n'était pas
encore fait.

Retourne :
une liste d'enregistrements, chaque enregistrement étant lui-méme une liste de nombres décimaux.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne une liste vide.
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datastream - get_dataSamplesintervalMs()

datastream - dataSamplesintervalMs()
dat ast ream get _dat aSanpl esl nt erval Ms()

Retourne le nombre de millisecondes entre chaque mesure de la séquence.

YDataStream

int get_dataSamplesintervalMs( )
Par défaut, I'enregistreur mémorise une mesure par seconde, mais la fréquence d'enregistrement peut

étre changée pour chaque fonction.

Retourne :
un entier positif correspondant au nombre de millisecondes entre deux mesures consécutives.
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datastream - get_duration() YDataStream
datastream - duration()
dat astream get _duration()

Retourne la durée approximative de cette séquence, en secondes.

int get_duration( )

Retourne :
le nombre de secondes couvertes par cette séquence.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_DURATION_INVALID.
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datastream - get_maxValue() YDataStream
datastream - maxValue()
dat astream get _maxVal ue()

Retourne la plus grande valeur observée durant cette séquence.

double get_maxValue( )

Si le module utilise un firmware antérieur a la version 13000, cette méthode retournera toujours
Y_DATA_INVALID.

Retourne :
un nombre décimal correspondant a la plus grande valeur, ou Y_DATA_INVALID si la séquence n'est pas

encore terminée.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_DATA_INVALID.
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datastream - get_minValue() YDataStream
datastream - minValue()
dat astream get _m nVal ue()

Retourne la plus petite valeur observée durant cette séquence.
double get_minValue()

Si le module utilise un firmware antérieur a la version 13000, cette méthode retournera toujours
Y_DATA_INVALID.

Retourne :
un nombre décimal correspondant a la plus petite valeur, ou Y_DATA_INVALID si la séquence n'est pas
encore terminée.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_DATA_INVALID.
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datastream - get_rowCount() YDataStream
datastream - rowCount()
dat astream get _rowCount ()

Retourne le nombre d'enregistrement contenus dans la séquence.
int get_rowCount( )

Si le module utilise un firmware antérieur a la version 13000, cette méthode déclanche le chargement
de toutes les données de la séquence si nécessaire, ce qui peut prendre un petit instant.

Retourne :
un entier positif correspondant au nombre d'enregistrements.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne zéro.
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datastream - get_runindex() YDataStream
datastream - runindex()
dat astream get _runl ndex()

Retourne le numéro de Run de la séquence de données.
int get_runindex( )

Un Run peut étre composé de plusieurs séquences, couvrant différents intervalles de temps.

Retourne :
un entier positif correspondant au numéro du Run
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datastream - get_startTime() YDataStream
datastream - startTime()
datastream get _start Ti me()

Retourne le temps de départ relatif de la séquence (en secondes).

int get_startTime( )

Pour les firmwares récents, la valeur est relative a I'heure courante (valeur négative). Pour les modules
utilisant un firmware plus ancien que la version 13000, la valeur est le nombre de secondes depuis la
mise sous tension du module (valeure positive). Si vous désirez obtenir I'heure absolue du début de la

séquence, utilisez get _start Ti meUTC() .

Retourne :
un entier positif correspondant au nombre de secondes écoulées entre le début du Run et le début de la

séquence enregistrée.
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datastream - get_startTimeUTC() YDataStream
datastream - startTimeUTC()
datastream get _start Ti meUTC()

Retourne I'heure absolue du début de la séquence de données, sous forme du nombre de secondes
depuis le ler janvier 1970 (date/heure au format Unix).

long get_startTimeUTC( )

Si I'hneure UTC n'était pas configurée dans l'enregistreur de données au début de la séquence, cette
méthode retourne O.

Retourne :
un entier positif correspondant au nombre de secondes écoulées entre le ler janvier 1970 et le début de la
séguence enregistrée.
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3.13. Interface de la fonction DigitallO

La librairie de programmation Yoctopuce permet simplement de changer I'état de chaque bit du port
d'entrée sortie. Il est possible de changer tous les bits du port a la fois, ou de les changer
indépendament. La librairie permet aussi de créer des courtes impulsions de durée déterminée. Le
comportement électrique de chanque entrée/sortie peut étre modifié (open drain et polarité inverse).

Pour utiliser les fonctions décrites ici, vous devez inclure:

<script type="text/javascript' src="yocto_digitalio.js"></script>
nodej s | var yoctolib = require('yoctolib’);
var YDigitallO = yoctolib.YDigitallO;
php | require_once('yocto_digitalio.php");
#include "yocto_digitalio.h"
#import "yocto_digitalio.h"
uses yocto_digitalio;
yocto_digitalio.vb
yocto_digitalio.cs
import com.yoctopuce.YoctoAP!.YDigitallO;
from yocto_digitalio import *

Fonction globales
yFindDigitallO(func)

Permet de retrouver un port d'E/S digital d'aprés un identifiant donné.
yFirstDigitallO()
Commence I'énumération des ports d'E/S digitaux accessibles par la librairie.
Méthodes des objets YDi gital | O
digitalio - delayedPulse(bitno, ms_delay, ms_duration)
Préprogramme une impulsion de durée spécifiée sur un bit choisi.
digitalio - describe()
Retourne un court texte décrivant de maniere non-ambigue l'instance du port d'E/S digital au format
TYPE( NAVE) =SERI AL. FUNCTI ONI D.
digitalio - get_advertisedValue()
Retourne la valeur courante du port d'E/S digital (pas plus de 6 caractéres).
digitalio » get_bitDirection(bitno)
Retourne la direction d'un seul bit du port d'E/S.
digitalio - get_bitOpenDrain(bitno)
Retourne la direction d'un seul bit du port d'E/S.
digitalio - get_bitPolarity(bitno)
Retourne la polarité d'un seul bit du port d'E/S.
digitalio - get_bitState(bitno)
Retourne I'état d'un seul bit du port d'E/S.
digitalio - get_errorMessage()
Retourne le message correspondant a la derniere erreur survenue lors de I'utilisation du port d'E/S digital.
digitalio - get_errorType()
Retourne le code d'erreur correspondant a la derniére erreur survenue lors de I'utilisation du port d'E/S digital.
digitalio - get_friendlyName()
Retourne un identifiant global du port d'E/S digital au format NOM_MODULE. NOM_FONCTI ON.

digitalio - get_functionDescriptor()
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Retourne un identifiant unique de type YFUN_DESCR correspondant a la fonction.
digitalio - get_functionld()

Retourne l'identifiant matériel du port d'E/S digital, sans référence au module.
digitalio - get_hardwareld()

Retourne l'identifiant matériel unique du port d'E/S digital au format SERI AL. FUNCTI ONI D.
digitalio - get_logicalName()

Retourne le nom logique du port d'E/S digital.
digitalio - get_module()

Retourne l'objet YMbdul e correspondant au module Yoctopuce qui héberge la fonction.
digitalio - get_module_async(callback, context)

Retourne l'objet YMbdul e correspondant au module Yoctopuce qui héberge la fonction.
digitalio - get_outputVoltage()

Retourne la source de tension utilisée pour piloter les bits en sortie.
digitalio - get_portDirection()

Retourne la direction des bits du port (bitmap): O représente un bit en entrée, 1 représente un bit en
digitalio - get_portOpenDrain()

Retourne le type d'interface électrique de chaque bit du port (bitmap).

digitalio » get_portPolarity()
Retourne la polarité des bits du port (bitmap).
digitalio - get_portSize()
Retourne le nombre de bits implémentés dans le port d'E/S.

digitalio - get_portState()
Retourne I'état du port d'E/S digital: le bit 0 représente l'input O et ainsi de suite.

digitalio - get_userData()

Retourne le contenu de l'attribut userData, précédemment stocké a l'aide de la méthode set _use
digitalio - isOnline()

Vérifie si le module hébergeant le port d'E/S digital est joignable, sans déclencher d'erreur.

digitalio - isOnline_async(callback, context)
Vérifie si le module hébergeant le port d'E/S digital est joignable, sans déclencher d'erreur.

digitalio - load(msValidity)
Met en cache les valeurs courantes du port d'E/S digital, avec une durée de validité spécifiée.

digitalio - load_async(msValidity, callback, context)
Met en cache les valeurs courantes du port d'E/S digital, avec une durée de validité spécifiée.

digitalio - nextDigitallO()

Continue I'énumération des ports d'E/S digitaux commencée a l'aide de yFi rstDigi tal | O() .
digitalio - pulse(bitno, ms_duration)

Déclenche une impulsion de durée spécifiée sur un bit choisi.
digitalio - registerValueCallback(callback)

Enregistre la fonction de callback qui est appelée a chaque changement de la valeur publiée.
digitalio - set_bitDirection(bitno, bitdirection)

Change la direction d'un seul bit du port d'E/S.
digitalio - set_bitOpenDrain(bitno, opendrain)

Change le type d'interface électrique d'un seul bit du port d'E/S.
digitalio - set_bitPolarity(bitno, bitpolarity)

Change la polarité d'un seul bit du port d'E/S.

sortie.

r Dat a.
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digitalio - set_bitState(bitno, bitstate)
Change I'état d'un seul bit du port d'E/S.

digitalio - set_logicalName(newval)
Modifie le nom logique du port d'E/S digital.

digitalio - set_outputVoltage(newval)
Modifie la source de tension utilisée pour piloter les bits en sortie.

digitalio » set_portDirection(newval)
Modifie la direction des bits du port (bitmap): O représente un bit en entrée, 1 représente un bit en sortie.

digitalio - set_portOpenDrain(newval)
Modifie le type d'interface électrique de chaque bit du port (bitmap).

digitalio - set_portPolarity(newval)

Modifie la polaritée des bits du port (bitmap): Pour chaque bit a 0 I'entrée sortie correspondante fonctionne
maniére normale, pour chaque bit a 1 elle fonctionne ne maniére inversée.

digitalio - set_portState(newval)
Modifie I'état du port d'E/S digital: le bit O représente l'input 0 et ainsi de suite.

digitalio - set_userData(data)
Enregistre un contexte libre dans l'attribut userData de la fonction, afin de le retrouver plus tard a l'aide de la
méthode get _user Dat a.

digitalio - toggle_bitState(bitno)
Inverse I'état d'un seul bit du port d'E/S.

digitalio - wait_async(callback, context)

Attend que toutes les commandes asynchrones en cours d'exécution sur le module soient terminées, et
appelle le callback passé en paramétre.
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YDigitallO.FindDigitallO() YDigitallO
yFindDigitallO()YDi gital | O Fi ndDi gi tal | ()

Permet de retrouver un port d'E/S digital d'aprés un identifiant donné.
YDigitallO FindDigitallO( String func)

L'identifiant peut étre spécifié sous plusieurs formes:

- NomLogiqueFonction

- NoSerieModule.ldentifiantFonction

- NoSerieModule.NomLogiqueFonction

- NomLogiqueModule.ldentifiantMatériel

- NomLogiqueModule.NomLogiqueFonction

Cette fonction n'exige pas que le port d'E/S digital soit en ligne au moment ou elle est appelée, I'objet
retourné sera néanmoins valide. Utiliser la méthode YDi gi tal | O. i sOnl i ne() pour tester si le port
d'E/S digital est utilisable & un moment donné. En cas d'ambiguité lorsqu'on fait une recherche par nom
logique, aucune erreur ne sera notifiée: la premiere instance trouvée sera renvoyée. La recherche se
fait d'abord par nom matériel, puis par nom logique.

Parametres :
func une chaine de caractéres qui référence le port d'E/S digital sans ambiguité

Retourne :
un objet de classe YDi gi t al | Oqui permet ensuite de controler le port d'E/S digital.
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YDigitallO.FirstDigitallO() YDigitallO
yFirstDigitallO)YDigital IO FirstDigital | ()

Commence I'énumération des ports d'E/S digitaux accessibles par la librairie.
YDigitallO FirstDigitallO( )

Utiliser la fonction YDi gi t al | O. next Di gi tal | () pour itérer sur les autres ports d'E/S digitaux.

Retourne :
un pointeur sur un objet YDi gi t al | O correspondant au premier port d'E/S digital accessible en ligne, ou
nul | siilny a pas de ports d'E/S digitaux disponibles.
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digitalio - delayedPulse() YDigitallO
digitalio.del ayedPul se()

Préprogramme une impulsion de durée spécifiée sur un bit choisi.
int delayedPulse( int bitno, int ms_delay, int ms_duration)

Le bit va passer a 1 puis automatiquement revenir a 0 aprés le temps donné.

Parameétres :
bitno index du bit dans le port; le bit de poid faible est a I'index 0
ms_delay délai d'attente avant I'impulsion, en millisecondes

ms_duration durée de l'impulsion désirée, en millisecondes. Notez que la résolution temporelle du module
n'est pas garantie a la milliseconde.

Retourne :
YAPI _ SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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digitalio - describe()di gi tal i 0. descri be() YDigitallO

Retourne un court texte décrivant de maniere non-ambigie l'instance du port d'E/S digital au format
TYPE( NAVE) =SERI AL. FUNCTI ONI D.

String describe( )

Plus précisément, TYPE correspond au type de fonction, NAME correspond au nom utilsé lors du
premier accés a la fonction, SERI AL correspond au numéro de série du module si le module est
connecté, ou " unr esol ved" sinon, et FUNCTI ONI D correspond a l'identifiant matériel de la fonction
si le module est connecté. Par exemple, La methode va retourner
Rel ay( MyCust omNane. rel ayl) =RELAYLOL- 123456. r el ayl si le module est déja connecté
ou Rel ay( BadCust oneNane. r el ay1) =unr esol ved si le module n'est pas déja connecté. Cette
methode ne declenche aucune transaction USB ou TCP et peut donc étre utilisé dans un debuggeur.

Retourne :
une chaine de ~caractéres décrivant le port d'E/S digital (ex:

Rel ay( MyCust omName. rel ayl) =RELAYLO1- 123456. rel ayl)
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digitalio - get_advertisedValue() YDigitallO
digitalio - advertisedValue()
digitalio.get_advertisedVal ue()

Retourne la valeur courante du port d'E/S digital (pas plus de 6 caracteres).

String get_advertisedValue( )

Retourne :
une chaine de caractéres représentant la valeur courante du port d'E/S digital (pas plus de 6 caractéres).

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_ADVERTI SEDVALUE | NVALI D.
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digitalio - get_bitDirection()
digitalio - bitDirection()
digitalio.get_bitDrection()

YDigitallO

Retourne la direction d'un seul bit du port d'E/S.
int get_bitDirection( int bitno)

(O signifie que le bit est une entrée, 1 une sortie)

Parameétres :
bitno index du bit dans le port; le bit de poid faible est a I'index 0

Retourne :
YAPI _SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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digitalio - get_bitOpenDrain() YDigitallO
digitalio - bitOpenDrain()
digitalio.get_bitQpenDrain()

Retourne la direction d'un seul bit du port d'E/S.

int get_bitOpenDrain( int bitno)

Ve

Paramétres :
bitno index du bit dans le port; le bit de poid faible est a I'index 0

Retourne :
0 représente une entrée ou une sortie digitale standard, 1 représente une entrée ou sortie en mode
collecteur ouvert (drain ouvert)..

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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digitalio — get_bitPolarity()
digitalio - bitPolarity()
digitalio.get_bitPolarity()

YDigitallO

Retourne la polarité d'un seul bit du port d'E/S.
int get_bitPolarity( int bitno)

0 signifie que I'entrée sortie est en mode normal, 1 qu'elle est en mode inverse

Parameétres :
bitno index du bit dans le port; le bit de poid faible est a I'index 0

Retourne :
YAPI _SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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digitalio - get_bitState() YDigitallO
digitalio - bitState()di gi tal i 0. get _bitState()

Retourne I'état d'un seul bit du port d'E/S.

int get_bitState( int bitno)

Ve

Paramétres :
bitno index du bit dans le port; le bit de poid faible est a I'index 0

Retourne :
I'état du bit (0 ou 1).

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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digitalio - get_errorMessage() YDigitallO
digitalio — errorMessage()
digitalio.get_errorMssage()

Retourne le message correspondant a la derniére erreur survenue lors de l'utilisation du port d'E/S
digital.

String get_errorMessage( )

Cette méthode est principalement utile lorsque la librairie Yoctopuce est utilisée en désactivant la
gestion des exceptions.

Retourne :
une chaine de caractéres correspondant au message de la derniére erreur qui s'est produit lors de
I'utilisation du port d'E/S digital.
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digitalio - get_errorType() YDigitallO
digitalio - errorType()di gi tal i 0. get _error Type()

Retourne le code d'erreur correspondant a la derniére erreur survenue lors de |'utilisation du port
d'E/S digital.

int get_errorType()

Cette méthode est principalement utile lorsque la librairie Yoctopuce est utilisée en désactivant la
gestion des exceptions.

Retourne :
un nombre correspondant au code de la derniére erreur qui s'est produit lors de I'utilisation du port d'E/S
digital.
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digitalio - get_friendlyName() YDigitallO

digitalio - friendlyName()
digitalio.get_friend yName()

Retourne un identifiant global du port d'E/S digital au format NOM_MODULE. NOM_FONCTI ON.

String get_friendlyName( )

Le chaine retournée utilise soit les noms logiques du module et du port d'E/S digital si ils sont définis,
soit respectivement le numéro de série du module et l'identifant matériel du port d'E/S digital (par

exemple: MyCust omNane. r el ayl)

Retourne :
une chaine de caractéres identifiant le port d'E/S digital en utilisant les noms logiques (ex:

MyCust omNane. rel ayl)
En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_FRI ENDLYNANME_| NVALI D.
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digitalio - get_functionDescriptor() YDigitallO
digitalio - functionDescriptor()
digitalio.get functionDescriptor()

Retourne un identifiant unique de type YFUN_DESCR correspondant a la fonction.

String get_functionDescriptor( )

Cet identifiant peut étre utilisé pour tester si deux instance de YFunct i on référencent physiquement
la méme fonction sur le méme module.

Retourne :
un identifiant de type YFUN_DESCR

Si la fonction n'a jamais été contactée, la valeur retournée sera
Y_FUNCTI ONDESCRI PTOR_I NVALI D
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digitalio - get_functionld() YDigitallO
digitalio - functionld()
digitalio.get_functionld()

Retourne l'identifiant matériel du port d'E/S digital, sans référence au module.
String get_functionld( )

Par exampler el ay1l.

Retourne :
une chaine de caractéres identifiant le port d'E/S digital (ex: r el ay1)

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_FUNCTI ONI D_| NVALI D.
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digitalio - get_hardwareld() YDigitallO
digitalio - hardwareld()
digitalio.get_hardwarel d()

Retourne l'identifiant matériel unique du port d'E/S digital au format SERI AL. FUNCTI ONI D.
String get_hardwareld( )

L'identifiant unique est composé du numéro de série du module et de l'identifiant matériel du port d'E/S
digital (par example RELAYLOL- 123456. r el ay1l).

Retourne :
une chaine de caractéres identifiant le port d'E/S digital (ex: RELAYLOL- 123456. r el ay1l)

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_HARDWAREI D | NVALI D.
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digitalio - get_logicalName() YDigitallO
digitalio - logicalName()
digitalio.get | ogical Nane()

Retourne le nom logique du port d'E/S digital.

String get_logicalName( )

Retourne :
une chaine de caractéres représentant le nom logique du port d'E/S digital.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_LOG CALNANME | NVALI D.
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digitalio - get_module() YDigitallO
digitalio -~module()di gi t al i 0. get _nodul e()

Retourne I'objet YMbdul e correspondant au module Yoctopuce qui héberge la fonction.
YModule get_module()

Si la fonction ne peut étre trouvée sur aucun module, l'instance de YMbdul e retournée ne sera pas
joignable.

Retourne :
une instance de YModul e
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digitalio - get_outputVoltage() YDigitallO
digitalio - outputVoltage()
digitalio.get_ outputVoltage()

Retourne la source de tension utilisée pour piloter les bits en sortie.

int get_outputVoltage()

Retourne :
une valeur parmi Y_OUTPUTVOLTAGE USB 5V, Y _OUTPUTVOLTAGE USB 3V et
Y_QUTPUTVOLTACGE EXT _V représentant la source de tension utilisée pour piloter les bits en sortie

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_OUTPUTVOLTAGE_| NVALI D.
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digitalio - get_portDirection() YDigitallO
digitalio - portDirection()
digitalio.get_portDirection()

Retourne la direction des bits du port (bitmap): O représente un bit en entrée, 1 représente un bit en
sortie.

int get_portDirection( )

Vs

Retourne :
un entier représentant la direction des bits du port (bitmap): O représente un bit en entrée, 1 représente un
bit en sortie

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_PCRTDI RECTI ON_| NVALI D.




3. Reference

digitalio - get_portOpenDrain() YDigitallO
digitalio - portOpenDrain()
digitalio.get_portOpenDrain()

Retourne le type d'interface électrique de chaque bit du port (bitmap).
int get_portOpenDrain( )

0 représente une entrée ou une sortie digitale standard, 1 représente une entrée ou sortie en mode
collecteur ouvert (drain ouvert).

Retourne :
un entier représentant le type d'interface électrique de chaque bit du port (bitmap)

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_PORTOPENDRAI N_| NVALI D.
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YDigitallO

digitalio - get_portPolarity()
digitalio — portPolarity()
digitalio.get portPolarity()

Retourne la polarité des bits du port (bitmap).

int get_portPolarity()
Pour chaque bit a O I'entrée sortie correspondante fonctionne maniére normale, pour chaque bit a 1 elle

fonctionne ne maniére inversée.

Retourne :
un entier représentant la polarité des bits du port (bitmap)

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_PORTPOLARI TY_| NVALI D.
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digitalio - get_portSize() YDigitallO
digitalio - portSize()di gi tal i 0. get _port Si ze()

Retourne le nombre de bits implémentés dans le port d'E/S.

int get_portSize()

Retourne :
un entier représentant le nombre de bits implémentés dans le port d'E/S

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_PORTSI ZE | NVALI D.
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digitalio - get_portState() YDigitallO
digitalio - portState()di gi tal i 0. get _port State()

Retourne I'état du port d'E/S digital: le bit 0 représente l'input O et ainsi de suite.

int get_portState( )

Retourne :
un entier représentant |'état du port d'E/S digital: le bit O représente l'input O et ainsi de suite

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_PORTSTATE | NVALI D.
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digitalio - get_userData() YDigitallO
digitalio - userData()di gi t al i 0. get _user Dat a()

Retourne le contenu de l'attribut userData, précédemment stocké a l'aide de la méthode
set _user Dat a.

Object get_userData( )

Cet attribut n'es pas utilisé directement par I'API. Il est a la disposition de I'appelant pour stocker un
contexte.

Retourne :
I'objet stocké précédemment par I'appelant.




3. Reference

digitalio »isOnline()di gital i o.isOnline() YDigitallO

Vérifie si le module hébergeant le port d'E/S digital est joignable, sans déclencher d'erreur.
boolean isOnline( )

Si les valeurs des attributs en cache du port d'E/S digital sont valides au moment de I'appel, le module
est considéré joignable. Cette fonction ne cause en aucun cas d'exception, quelle que soit I'erreur qui
pourrait se produire lors de la vérification de joignabilité.

Retourne :
t r ue sile port d'E/S digital est joignable, f al se sinon
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digitalio »load()di gi tal i o. | oad()
Met en cache les valeurs courantes du port d'E/S digital, avec une durée de validité spécifiée.

YDigitallO

int load( long msValidity)

Par défaut, lorsqu'on accede a un module, tous les attributs des fonctions du module sont
automatiquement mises en cache pour la durée standard (5 ms). Cette méthode peut étre utilisée pour
marquer occasionellement les données cachées comme valides pour une plus longue période, par

exemple dans le but de réduire le trafic réseau.

Ve

Paramétres :
msValidity un entier correspondant a la durée de validité attribuée aux les parametres chargés, en

millisecondes

Retourne :
YAPI _ SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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digitalio - nextDigitallO() YDigitallO
digitalio.nextDigital |l ()

Continue I'énumération des ports d'E/S digitaux commencée a l'aidedeyFirstDigital | ().

YDigitallO nextDigitallO( )

Retourne :
un pointeur sur un objet YDi gi t al | Oaccessible en ligne, ou Nul | lorsque I'énumération est terminée.
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digitalio - pulse()di gi tal i 0. pul se() YDigitallO

Déclenche une impulsion de durée spécifiée sur un bit choisi.
int pulse( int bitno, int ms_duration)

Le bit va passer a 1 puis automatiquement revenir a 0 aprés le temps donné.

Parameétres :
bitno index du bit dans le port; le bit de poid faible est a I'index 0

ms_duration durée de I'impulsion désirée, en millisecondes. Notez que la résolution temporelle du module
n'est pas garantie a la milliseconde.

Retourne :
YAPI _ SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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digitalio - registerValueCallback() YDigitallO
digitalio.registerVal ueCal | back()

Enregistre la fonction de callback qui est appelée a chaque changement de la valeur publiée.

int registerValueCallback( UpdateCallback callback)

Ce callback n'est appelé que durant I'exécution de yS| eep ou yHandl eEvent s. Cela permet a
I'appelant de contréler quand les callback peuvent se produire. Il est important d'appeler I'une de ces
deux fonctions périodiquement pour garantir que les callback ne soient pas appelés trop tard. Pour
désactiver un callback, il suffit d'appeler cette méthode en lui passant un pointeur nul.

Parameétres :

callback la fonction de callback a rappeler, ou un pointeur nul. La fonction de callback doit accepter deux
arguments: l'object fonction dont la valeur a changé, et la chalne de caractére décrivant la
nouvelle valeur publiée.
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digitalio - set_bitDirection() YDigitallO
digitalio - setBitDirection()
digitalio.set_bitDrection()

Change la direction d'un seul bit du port d'E/S.

int set_bitDirection( int bitno, int bitdirection)

Paramétres :
bitno index du bit dans le port; le bit de poid faible est a l'index 0

bitdirection nouvelle valeur de la direction, O=entrée, 1=sortie. N'oubliez pas d'appeler la méthode

saveToFl ash() du module si le réglage doit étre préservé aprés un redémarrage du
module.

Retourne :
YAPI _SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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digitalio - set_bitOpenDrain() YDigitallO
digitalio - setBitOpenDrain()
digitalio.set_bitQpenDrain()

Change le type d'interface électrique d'un seul bit du port d'E/S.

int set_bitOpenDrain( int bitno, int opendrain)

Paramétres :
bitno index du bit dans le port; le bit de poid faible est a l'index 0

opendrain 0 pour faire une entrée ou une sortie digitale standard, 1 pour une entrée ou sortie en mode
collecteur ouvert (drain ouvert). N'oubliez pas d'appeler la méthode saveToFl ash() du
module si le réglage doit étre préservé aprés un redémarrage du module.

Retourne :
YAPI _SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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digitalio - set_bitPolarity() YDigitallO
digitalio - setBitPolarity()
digitalio.set _bitPolarity()

Change la polarité d'un seul bit du port d'E/S.

int set_bitPolarity( int bitno, int bitpolarity)

Paramétres :
bitno index du bit dans le port; le bit de poid faible est a I'index 0

bitpolarity nouvelle valeur de la plarité. 0=mode normal, 1=mode inverse. N'oubliez pas d'appeler la
méthode saveToF|l ash() du module si le réglage doit étre préservé aprés un
redémarrage du module.

Retourne :
YAPI _SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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digitalio - set_bitState()
digitalio - setBitState()di gi tal i 0. set _bit State()

YDigitallO

Change I'état d'un seul bit du port d'E/S.

int set_bitState( int bitno, int bitstate)

Paramétres :
bitno  index du bit dans le port; le bit de poid faible est a I'index 0
bitstate nouvel état du bit (1 ou 0)

Retourne :
YAPI _ SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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digitalio - set_logicalName() YDigitallO
digitalio — setLogicalName()
digitalio.set | ogical Nane()

Modifie le nom logique du port d'E/S digital.

int set_logicalName( String newval)

Vous pouvez utiliser yCheckLogi cal Nane() pour vérifier si votre parametre est valide. N'oubliez
pas d'appeler la méthode saveToFl ash() du module si le réglage doit étre préservé.

Ve

Paramétres :
newval une chaine de caractéres représentant le nom logique du port d'E/S digital.

Retourne :
YAPI _ SUCCESS si I'appel se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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digitalio - set_outputVoltage() YDigitallO

digitalio - setOutputVoltage()
digitalio.set_ outputVoltage()

Maodifie la source de tension utilisée pour piloter les bits en sortie.

int set_outputVoltage( int newval)
N'oubliez pas d'appeler la méthode saveToFl ash() du module si le réglage doit étre préservé apres

un redémarrage du module.

Parametres :
newval une valeur parmi Y_OUTPUTVOLTAGE_USB 5V, Y OUTPUTVOLTAGE_USB 3V et
Y_OUTPUTVOLTAGE_EXT_V représentant la source de tension utilisée pour piloter les bits en

sortie

Retourne :
YAPI _ SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.




3. Reference

digitalio - set_portDirection() YDigitallO
digitalio - setPortDirection()
digitalio.set_portDirection()

Modifie la direction des bits du port (bitmap): O représente un bit en entrée, 1 représente un bit en
sortie.

int set_portDirection( int newval)

N'oubliez pas d'appeler la méthode saveToF| ash() du module si le réglage doit étre préservé.

~

Parameétres :

newval un entier représentant la direction des bits du port (bitmap): O représente un bit en entrée, 1
représente un bit en sortie

Retourne :
YAPI _ SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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digitalio - set_portOpenDrain() YDigitallO
digitalio - setPortOpenDrain()
digitalio.set_portOpenDrain()

Madifie le type d'interface électrique de chaque bit du port (bitmap).
int set_portOpenDrain( int newval)

0 représente une entrée ou une sortie digitale standard, 1 représente une entrée ou sortie en mode
collecteur ouvert (drain ouvert). N'oubliez pas d'appeler la méthode saveToF| ash() du module sile
réglage doit étre préservé.

p
Paramétres :
newval un entier représentant le type d'interface électrique de chaque bit du port (bitmap)

Retourne :
YAPI _ SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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digitalio - set_portPolarity() YDigitallO
digitalio - setPortPolarity()
digitalio.set _portPolarity()

Modifie la polaritée des bits du port (bitmap): Pour chaque bit a 0 I'entrée sortie correspondante
fonctionne maniére normale, pour chaque bit a 1 elle fonctionne ne maniére inversée.

int set_portPolarity( int newval)

p
Parametres :

newval un entier représentant la polaritée des bits du port (bitmap): Pour chaque bit a 0 I'entrée sortie
correspondante fonctionne maniére normale, pour chaque bit a 1 elle fonctionne ne maniere
inversée

Retourne :
YAPI _SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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digitalio - set_portState() YDigitallO
digitalio - setPortState()
digitalio.set _portState()

Modifie I'état du port d'E/S digital: le bit O représente l'input O et ainsi de suite.

int set_portState( int newval)

Seuls les bits configurés en sortie dans por t Di r ect i on sont affectés.

Parameétres :
newval un entier représentant I'état du port d'E/S digital: le bit O représente l'input O et ainsi de suite

Retourne :
YAPI _SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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digitalio - set_userData() YDigitallO
digitalio - setUserData()
digitalio.set_userData()

Enregistre un contexte libre dans l'attribut userData de la fonction, afin de le retrouver plus tard a
l'aide de la méthode get _user Dat a.

void set_userData( Object data)

Cet attribut n'es pas utilisé directement par I'API. Il est a la disposition de I'appelant pour stocker un
contexte.

Paramétres :
data objet quelconque a mémoriser
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digitalio -toggle_bitState()
digitalio.toggle bitState()

YDigitallO

Inverse I'état d'un seul bit du port d'E/S.

int toggle_bitState( int bitno)

Ve

Paramétres :
bitno index du bit dans le port; le bit de poid faible est a I'index 0

Retourne :
YAPI _ SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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3.14. Interface de la fonction Display

L'interface de contrble des écrans Yoctopuce est congue pour afficher facilement des informations et
des images. Le module est capable de gérer seul la superposition de plusieurs couches graphiques,
qui peuvent étre dessinées individuellement, sans affichage immédiat, puis librement positionnées sur
I'écran. Il est aussi capable de rejouer des séquences de commandes pré-enregistrées (animations).

Pour utiliser les fonctions décrites ici, vous devez inclure:

<script type="text/javascript' src="yocto_display.js'></script>
nodej s | var yoctolib = require('yoctolib’);

var YDisplay = yoctolib.YDisplay;
require_once('yocto_display.php");
#include "yocto_display.h"

#import "yocto_display.h"

uses yocto_display;

yocto_display.vb

yocto_display.cs

import com.yoctopuce.YoctoAPI.YDisplay;
from yocto_display import *

Fonction globales
yFindDisplay(func)
Permet de retrouver un ecran d'apres un identifiant donné.
yFirstDisplay()
Commence I'énumération des écran accessibles par la librairie.

Méthodes des objets YDi spl ay

display - copyLayerContent(srcLayerld, dstLayerld)

Copie le contentu d'un couche d'affichage vers une autre couche.
display - describe()

Retourne un court texte décrivant de maniére non-ambiglie l'instance de l'ecran au format

TYPE( NAVE) =SERI AL. FUNCTI ONI D.
display - fade(brightness, duration)

Change la luminosité de I'écran en douceur, pour produire un effet de fade-in ou fade-out.
display - get_advertisedValue()

Retourne la valeur courante de I'ecran (pas plus de 6 caractéres).
display - get_brightness()

Retourne la luminosité des leds informatives du module (valeur entre 0 et 100).
display - get_displayHeight()

Retourne la hauteur de I'écran, en pixels.
display - get_displayLayer(layerld)

Retourne un objet YDisplayLayer utilisable pour dessiner sur la couche d'affichage correspondante.
display - get_displayType()

Retourne le type de I'écran: monochrome, niveaux de gris ou couleur.
display - get_displayWidth()

Retourne la largeur de I'écran, en pixels.
display - get_enabled()

Retourne vrai si le I'ecran est alimenté, faux sinon.

display - get_errorMessage()
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Retourne le message correspondant a la derniére erreur survenue lors de I'utilisation de I'ecran.

display - get_errorType()

Retourne le code d'erreur correspondant a la derniére erreur survenue lors de I'utilisation de I'ecran.

display - get_friendlyName()

Retourne un identifiant global de I'ecran au format NOM_MODULE. NOM_FONCTI ON.
display - get_functionDescriptor()

Retourne un identifiant unique de type YFUN_DESCR correspondant a la fonction.
display - get_functionld()

Retourne l'identifiant matériel de I'ecran, sans référence au module.
display - get_hardwareld()

Retourne l'identifiant matériel unique de I'ecran au format SERI AL. FUNCTI ONI D.
display - get_layerCount()

Retourne le nombre des couches affichables disponibles.
display - get_layerHeight()

Retourne la hauteur des couches affichables, en pixels.
display - get_layerWidth()

Retourne la largeur des couches affichables, en pixels.
display - get_logicalName()

Retourne le nom logique de I'ecran.
display - get_module()

Retourne I'objet YMbdul e correspondant au module Yoctopuce qui héberge la fonction.
display - get_module_async(callback, context)

Retourne I'objet YMbdul e correspondant au module Yoctopuce qui héberge la fonction.
display - get_orientation()

Retourne l'orientation sélectionnée pour I'écran.
display - get_startupSeq()

Retourne le nom de la séquence a jouer a la mise sous tension de I'écran.

display - get_userData()

Retourne le contenu de l'attribut userData, précédemment stocké a I'aide de la méthode set _user Dat a.

display - isOnline()
Vérifie si le module hébergeant I'ecran est joignable, sans déclencher d'erreur.

display - isOnline_async(callback, context)
Vérifie si le module hébergeant I'ecran est joignable, sans déclencher d'erreur.

display - load(msValidity)
Met en cache les valeurs courantes de l'ecran, avec une durée de validité spécifiée.

display - load_async(msValidity, callback, context)
Met en cache les valeurs courantes de l'ecran, avec une durée de validité spécifiée.

display - newSequence()

Enclanche I'enregistrement de toutes les commandes d'affichage suivantes dans une séquence, qui pourra

étre rejouée ultérieurement.
display - nextDisplay()
Continue I'énumération des écran commencée a l'aide de yFi r st Di spl ay() .

display - pauseSequence(delay_ms)

Attend pour la durée spécifiée (en millisecondes) avant de jouer les commandes suivantes de la séquence

active.
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display - playSequence(sequenceName)
Joue une séquence d'affichage préalablement enregistrée a I'aide des méthodes newSequence() et
saveSequence() .
display - registerValueCallback(callback)
Enregistre la fonction de callback qui est appelée a chaque changement de la valeur publiée.
display - resetAll()
Efface le contenu de I'écran et remet toutes les couches a leur état initial.

display - saveSequence(sequenceName)
Termine I'enregistrement d'une séquence et la sauvegarde sur la mémoire interne de I'écran, sous le nom
choisi.

display - set_brightness(newval)
Modifie la luminositéde I'écran.

display - set_enabled(newval)
Modifie I'état d'activité de I'‘écran.

display - set_logicalName(newval)
Modifie le nom logique de l'ecran.

display - set_orientation(newval)
Modifie l'orientation de I'écran.

display - set_startupSeq(newval)
Modifie le nom de la séquence a jouer a la mise sous tension de I'écran.

display - set_userData(data)
Enregistre un contexte libre dans l'attribut userData de la fonction, afin de le retrouver plus tard a l'aide de la
méthode get _user Dat a.

display - stopSequence(sequenceName)
Arréte immédiatement la séquence d'affichage actuellement jouée sur I'écran.

display - swaplLayerContent(layerldA, layerldB)
Permute le contentu de deux couches d'affichage.

display - upload(pathname, content)
Télécharge un contenu arbitraire (par exemple une image GIF) vers le systéme de fichier de I'écran, au
chemin d'accés spécifié.

display - wait_async(callback, context)

Attend que toutes les commandes asynchrones en cours d'exécution sur le module soient terminées, et
appelle le callback passé en paramétre.
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YDisplay.FindDisplay() YDisplay
yFindDisplay()YDi spl ay. Fi ndDi spl ay()

Permet de retrouver un ecran d'aprés un identifiant donné.
YDisplay FindDisplay( String func)

L'identifiant peut étre spécifié sous plusieurs formes:

- NomLogiqueFonction

- NoSerieModule.ldentifiantFonction

- NoSerieModule.NomLogiqueFonction

- NomLogiqueModule.ldentifiantMatériel

- NomLogiqueModule.NomLogiqueFonction

Cette fonction n'exige pas que I'ecran soit en ligne au moment ou elle est appelée, I'objet retourné sera
néanmoins valide. Utiliser la méthode YDi spl ay. i sOnl i ne() pour tester si I'ecran est utilisable a
un moment donné. En cas d'ambiguité lorsqu'on fait une recherche par nom logique, aucune erreur ne
sera notifiée: la premiére instance trouvée sera renvoyée. La recherche se fait d'abord par nom
matériel, puis par nom logique.

Parametres :
func une chaine de caractéres qui référence I'ecran sans ambiguité

Retourne :
un objet de classe YDi spl ay qui permet ensuite de controler I'ecran.
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YDisplay.FirstDisplay() YDisplay
yFirstDisplay()YDi spl ay. First D spl ay()

Commence I'énumération des écran accessibles par la librairie.
YDisplay FirstDisplay( )

Utiliser la fonction YDi spl ay. next Di spl ay() pour itérer sur les autres écran.

Retourne :
un pointeur sur un objet YDi spl ay, correspondant au premier écran accessible en ligne, ou nul | si il
n'y a pas de écran disponibles.
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display - copyLayerContent() YDisplay
di spl ay. copyLayer Cont ent ()

Copie le contentu d'un couche d'affichage vers une autre couche.
int copyLayerContent( int srcLayerld, int dstLayerld)

La couleur et la transparence de tous les pixels de la couche de destination sont changés pour
correspondre a la couche source. Cette méthode modifie le contenu affiché, mais n'a aucun effet sur
les propriétés de I'objet layer lui-méme. Notez que la couche zéro n'a pas de transparence (elle est
toujours opaque).

Paramétres :
srcLayerld l'identifiant de la couche d'origine (un chiffre parmi 0..layerCount-1)
dstLayerld l'identifiant de la couche de destination (un chiffre parmi 0..layerCount-1)

Retourne :
YAPI _ SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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display -~ describe()di spl ay. descri be() YDisplay

Retourne un court texte décrivant de maniére non-ambigle l'instance de I'ecran au format
TYPE( NAVE) =SERI AL. FUNCTI ONI D.

String describe( )

Plus précisément, TYPE correspond au type de fonction, NAME correspond au nom utilsé lors du
premier accés a la fonction, SERI AL correspond au numéro de série du module si le module est
connecté, ou " unr esol ved" sinon, et FUNCTI ONI D correspond a l'identifiant matériel de la fonction
si le module est connecté. Par exemple, La methode va retourner
Rel ay( MyCust omNane. rel ayl) =RELAYLOL- 123456. r el ayl si le module est déja connecté
ou Rel ay( BadCust oneNane. r el ay1) =unr esol ved si le module n'est pas déja connecté. Cette
methode ne declenche aucune transaction USB ou TCP et peut donc étre utilisé dans un debuggeur.

Retourne :
une chaine de caractéres décrivant I'ecran (ex: Rel ay( MyCust onNane. r el ayl) =RELAYLOL-
123456. rel ayl)
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display - fade()di spl ay. f ade() YDisplay

Change la luminosité de I'écran en douceur, pour produire un effet de fade-in ou fade-out.

int fade( int brightness, int duration)

Parameétres :
brightness nouvelle valeur de luminosité de I'écran
duration  durée en millisecondes de la transition.

Retourne :
YAPI _ SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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display - get_advertisedValue() YDisplay
display - advertisedValue()
di spl ay. get _adverti sedVal ue()

Retourne la valeur courante de I'ecran (pas plus de 6 caractéres).

String get_advertisedValue( )

Retourne :
une chaine de caractéres représentant la valeur courante de I'ecran (pas plus de 6 caracteres).

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_ADVERTI SEDVALUE | NVALI D.
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display - get_brightness() YDisplay
display - brightness()di spl ay. get _bri ght ness()

Retourne la luminosité des leds informatives du module (valeur entre 0 et 100).

int get_brightness( )

Retourne :
un entier représentant la luminosité des leds informatives du module (valeur entre 0 et 100)

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_BRI GHTNESS | NVALI D.
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display - get_displayHeight() YDisplay
display - displayHeight()
di spl ay. get _di spl ayHei ght ()

Retourne la hauteur de I'écran, en pixels.

int get_displayHeight()

Retourne :
un entier représentant la hauteur de |'écran, en pixels

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_DI SPLAYHEI GHT _| NVALI D.
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display - get_displayLayer() YDisplay
display - displayLayer()
di spl ay. get _di spl ayLayer ()

Retourne un objet YDisplayLayer utilisable pour dessiner sur la couche d'affichage correspondante.
synchronized YDisplayLayer get_displayLayer( int layerld)

Le contenu n'est visible sur I'écran que lorsque la couche est active sur I'écran (et non masquée par
une couche supérieure).

Parameétres :
layerld l'identifiant de la couche d'affichage désirée (un chiffre parmi 0..layerCount-1)

Retourne :
un objet YDi spl ayLayer

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne nul | .
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display - get_displayType() YDisplay
display - displayType()
di spl ay. get _di spl ayType()

Retourne le type de I'écran: monochrome, niveaux de gris ou couleur.

int get_displayType()

p
Retourne:

une valeur parmi Y_DI SPLAYTYPE_MONQO, Y_DI SPLAYTYPE_GRAY et Y_DI SPLAYTYPE_RGB
représentant le type de I'écran: monochrome, niveaux de gris ou couleur

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_DI SPLAYTYPE_| NVALI D.
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display - get_displayWidth() YDisplay
display - displayWidth()
di spl ay. get _di spl ayW dt h()

Retourne la largeur de I'écran, en pixels.

int get_displayWidth( )

Retourne :
un entier représentant la largeur de I'écran, en pixels

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_DI SPLAYW DTH_| NVALI D.
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display - get_enabled() YDisplay
display — enabled()di spl ay. get _enabl ed()

Retourne vrai si le I'ecran est alimenté, faux sinon.

int get_enabled()

Retourne :
soit Y_ENABLED FALSE, soit Y_ENABLED_ TRUE, selon vrai si le I'ecran est alimenté, faux sinon

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_ENABLED | NVALI D.
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display - get_errorMessage() YDisplay
display — errorMessage()
di spl ay. get _error Message()

Retourne le message correspondant a la derniére erreur survenue lors de I'utilisation de I'ecran.
String get_errorMessage( )

Cette méthode est principalement utile lorsque la librairie Yoctopuce est utilisée en désactivant la
gestion des exceptions.

Retourne :
une chaine de caractéres correspondant au message de la derniére erreur qui s'est produit lors de
l'utilisation de I'ecran.
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display - get_errorType() YDisplay
display - errorType()di spl ay. get _error Type()

Retourne le code d'erreur correspondant a la derniére erreur survenue lors de I'utilisation de I'ecran.
int get_errorType()

Cette méthode est principalement utile lorsque la librairie Yoctopuce est utilisée en désactivant la
gestion des exceptions.

Retourne :
un nombre correspondant au code de la derniére erreur qui s'est produit lors de I'utilisation de I'ecran.
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display - get_friendlyName() YDisplay
display - friendlyName()
di spl ay. get _friendl yName()

Retourne un identifiant global de I'ecran au format NOM_MODULE. NOM_FONCTI ON.

String get_friendlyName( )

Le chaine retournée utilise soit les noms logiques du module et de I'ecran si ils sont définis, soit
respectivement le numéro de série du module et I'identifant matériel de I'ecran (par exemple:
MyCust omNane. r el ayl)

Retourne :
une chaine de caractéres identifiant l'ecran en utilisant les noms logiques (ex:
MyCust omNane. rel ayl)

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_FRI ENDLYNANME_| NVALI D.
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display - get_functionDescriptor() YDisplay
display - functionDescriptor()
di spl ay. get _functi onDescri ptor ()

Retourne un identifiant unique de type YFUN_DESCR correspondant a la fonction.

String get_functionDescriptor( )

Cet identifiant peut étre utilisé pour tester si deux instance de YFunct i on référencent physiquement
la méme fonction sur le méme module.

Retourne :
un identifiant de type YFUN_DESCR

Si la fonction n'a jamais été contactée, la valeur retournée sera
Y_FUNCTI ONDESCRI PTOR_I NVALI D
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display - get_functionld() YDisplay
display - functionld()di spl ay. get _functi onl d()

Retourne l'identifiant matériel de I'ecran, sans référence au module.
String get_functionld( )

Par exampler el ay1l.

Retourne :
une chaine de caractéres identifiant l'ecran (ex: r el ay 1)

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_FUNCTI ONI D_I NVALI D.
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display - get_hardwareld() YDisplay
display - hardwareld()di spl ay. get _har dwar el d()

Retourne l'identifiant matériel unique de I'ecran au format SERI AL. FUNCTI ONI D.
String get_hardwareld( )

L'identifiant unique est composé du numéro de série du module et de l'identifiant matériel de I'ecran
(par example RELAYLOL- 123456. r el ayl).

Retourne :
une chaine de caractéres identifiant I'ecran (ex: RELAYLOL- 123456. r el ay1)

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_HARDWAREI D | NVALI D.
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display - get_layerCount() YDisplay
display - layerCount()di spl ay. get _| ayer Count ()

Retourne le nombre des couches affichables disponibles.

int get_layerCount( )

Retourne :
un entier représentant le nombre des couches affichables disponibles

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_LAYERCOUNT _| NVALI D.
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display - get_layerHeight() YDisplay
display - layerHeight()
di spl ay. get _| ayer Hei ght ()

Retourne la hauteur des couches affichables, en pixels.

int get_layerHeight()

Retourne :
un entier représentant la hauteur des couches affichables, en pixels

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_LAYERHEI GHT | NVALI D.
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display - get_layerWidth() YDisplay
display - layerWidth()di spl ay. get _| ayer W dt h()

Retourne la largeur des couches affichables, en pixels.

int get_layerWidth( )

Retourne :
un entier représentant la largeur des couches affichables, en pixels

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_LAYERW DTH | NVALI D.
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display - get_logicalName() YDisplay
display - logicalName()
di spl ay. get | ogi cal Nane()

Retourne le nom logique de I'ecran.

String get_logicalName( )

Retourne :
une chaine de caractéres représentant le nom logique de I'ecran.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_LOG CALNANME | NVALI D.
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display — get_module() YDisplay
display - module()di spl ay. get _nodul e()

Retourne I'objet YMbdul e correspondant au module Yoctopuce qui héberge la fonction.
YModule get_module()

Si la fonction ne peut étre trouvée sur aucun module, l'instance de YMbdul e retournée ne sera pas
joignable.

Retourne :
une instance de YModul e
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display - get_orientation() YDisplay
display - orientation()di spl ay. get _ori entati on()

Retourne l'orientation sélectionnée pour I'écran.

int get_orientation( )

Retourne :
une valeur parmi Y_ORI ENTATI ON_LEFT, Y_ORI ENTATI ON_UP, Y_ORI ENTATI ON_RI GHT et
Y_ORI ENTATI ON_DOWN représentant I'orientation sélectionnée pour I'écran

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_ORI ENTATI ON_I NVALI D.
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display - get_startupSeq() YDisplay
display - startupSeq()di spl ay. get _start upSeq()

Retourne le nom de la séquence a jouer a la mise sous tension de I'écran.

String get_startupSeq( )

Retourne :
une chaine de caractéres représentant le nom de la séquence a jouer a la mise sous tension de I'écran

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_STARTUPSEQ | NVALI D.
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display - get_userData() YDisplay
display - userData()di spl ay. get _user Dat a()

Retourne le contenu de l'attribut userData, précédemment stocké a l'aide de la méthode
set _user Dat a.

Object get_userData( )

Cet attribut n'es pas utilisé directement par I'API. Il est a la disposition de I'appelant pour stocker un
contexte.

Retourne :
I'objet stocké précédemment par I'appelant.
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display - isOnline()di spl ay. i sOnl i ne() YDisplay

Vérifie si le module hébergeant I'ecran est joignable, sans déclencher d'erreur.
boolean isOnline( )

Si les valeurs des attributs en cache de I'ecran sont valides au moment de I'appel, le module est
considéré joignable. Cette fonction ne cause en aucun cas d'exception, quelle que soit I'erreur qui
pourrait se produire lors de la vérification de joignabilité.

Retourne :
t r ue sil'ecran est joignable, f al se sinon
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display —load()di spl ay. | oad() YDisplay

Met en cache les valeurs courantes de l'ecran, avec une durée de validité spécifiée.

int load( long msValidity)

Par défaut, lorsqu'on accede a un module, tous les attributs des fonctions du module sont
automatiquement mises en cache pour la durée standard (5 ms). Cette méthode peut étre utilisée pour
marquer occasionellement les données cachées comme valides pour une plus longue période, par
exemple dans le but de réduire le trafic réseau.

Ve

Parameétres :

msValidity un entier correspondant a la durée de validité attribuée aux les parametres chargés, en
millisecondes

Retourne :
YAPI _ SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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display - newSequence()di spl ay. newSequence() YDisplay

Enclanche I'enregistrement de toutes les commandes d'affichage suivantes dans une séquence, qui
pourra étre rejouée ultérieurement.

int newSequence( )

Le nom de la séquence sera donné au moment de I'appel a saveSequence( ), une fois la séquence
terminée.

Retourne :
YAPI _SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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display - nextDisplay()di spl ay. next Di spl ay() YDisplay

Continue I'énumération des écran commencée a l'aide de yFi r st Di spl ay() .

YDisplay nextDisplay( )

Retourne :
un pointeur sur un objet YDi spl ay accessible en ligne, ou Nul | lorsque I'énumération est terminée.
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display - pauseSequence() YDisplay
di spl ay. pauseSequence()

Attend pour la durée spécifiée (en millisecondes) avant de jouer les commandes suivantes de la
séquence active.

int pauseSequence( int delay_ms)

Cette méthode peut étre utilisée lors de I'enregistrement d'une séquence d'affichage, pour insérer une
attente mesurée lors de I'exécution (mais sans effet immédiat). Cette méthode peut aussi étre appelée
dynamiquement pendant I'exécution d'une séquence enregistrée, pour suspendre temporairement ou
reprendre I'exécution. Pour annuler une attente, appelez simplement la méthode avec une attente de
zéro.

Paramétres :
delay_ms la durée de l'attente, en millisecondes

Retourne :
YAPI _ SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.




3. Reference

display - playSequence()di spl ay. pl aySequence() YDisplay

Joue une séquence d'affichage préalablement enregistrée a l'aide des méthodes newSequence()
et saveSequence() .

int playSequence( String sequenceName)

Parameétres :
sequenceName le nom de la nouvelle séquence créée

Retourne :
YAPI _ SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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display - registerValueCallback() YDisplay
di spl ay. regi st er Val ueCal | back()

Enregistre la fonction de callback qui est appelée a chaque changement de la valeur publiée.

int registerValueCallback( UpdateCallback callback)

Ce callback n'est appelé que durant I'exécution de yS| eep ou yHandl eEvent s. Cela permet a
I'appelant de contréler quand les callback peuvent se produire. Il est important d'appeler I'une de ces
deux fonctions périodiquement pour garantir que les callback ne soient pas appelés trop tard. Pour
désactiver un callback, il suffit d'appeler cette méthode en lui passant un pointeur nul.

Parameétres :

callback la fonction de callback a rappeler, ou un pointeur nul. La fonction de callback doit accepter deux
arguments: l'object fonction dont la valeur a changé, et la chalne de caractére décrivant la
nouvelle valeur publiée.
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display - resetAll()di spl ay. reset Al | () YDisplay

Efface le contenu de I'écran et remet toutes les couches a leur état initial.
int resetAll( )

Utiliser cette fonction dans une sequence va tuer stopper l'affichage de la sequence: ne pas utiliser
cette fonction pour réinitialiser I'écran au début d'une séquence.

Retourne :
YAPI _ SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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display - saveSequence()di spl ay. saveSequence() YDisplay

Termine l'enregistrement d'une séquence et la sauvegarde sur la mémoire interne de I'écran, sous
le nom choisi.

int saveSequence( String sequenceName)

La séquence peut étre rejouée ultérieurement a l'aide de la méthode pl ay Sequence() .

Parameétres :
sequenceName le nom de la nouvelle séquence créée

Retourne :
YAPI _SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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display - set_brightness() YDisplay
display - setBrightness()
di spl ay. set _bri ght ness()

Modifie la luminositéde I'écran.

int set_brightness( int newval)

Le paramétre est une valeur entre 0 et 100. N'oubliez pas d'appeler la méthode saveToFl ash() du
module si le réglage doit étre préservé.

~

Parametres :
newval un entier représentant la luminositéde I'écran

Retourne :
YAPI _ SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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display - set_enabled() YDisplay
display - setEnabled()di spl ay. set _enabl ed()

Modifie I'état d'activité de I'écran.

int set_enabled( int newval)

Ve

Parametres :
newval soit Y ENABLED FALSE, soit Y _ENABLED TRUE, selon I'état d'activité de I'écran

Retourne :
YAPI _ SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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display - set_logicalName() YDisplay
display — setLogicalName()
di spl ay. set _| ogi cal Nane()

Modifie le nom logique de l'ecran.

int set_logicalName( String newval)

Vous pouvez utiliser yCheckLogi cal Nane() pour vérifier si votre parametre est valide. N'oubliez
pas d'appeler la méthode saveToFl ash() du module si le réglage doit étre préservé.

Ve

Paramétres :
newval une chaine de caractéres représentant le nom logique de I'ecran.

Retourne :
YAPI _ SUCCESS si I'appel se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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display - set_orientation() YDisplay
display - setOrientation()
di spl ay. set _orientation()

Modifie I'orientation de I'écran.
int set_orientation( int newval)

N'oubliez pas d'appeler la méthode saveToFl ash() du module si le réglage doit étre préservé.

Parameétres :

newval yne valeur parmi Y_ORI ENTATI ON_LEFT, Y_ORI ENTATI ON_UP,
Y ORI ENTATI ON_RI GHT et Y_ORI ENTATI ON_DOWN représentant I'orientation de I'écran

Retourne :
YAPI _ SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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display - set_startupSeq() YDisplay
display — setStartupSeq()
di spl ay. set _startupSeq()

Modifie le nom de la séquence a jouer a la mise sous tension de I'écran.

int set_startupSeq( String newval)

N'oubliez pas d'appeler la méthode saveToF| ash() du module si le réglage doit étre préservé.

Parameétres :
newval une chaine de caracteres représentant le nom de la séquence a jouer a la mise sous tension de

I'écran
Retourne :

YAPI _ SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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display - set_userData() YDisplay
display - setUserData()di spl ay. set _user Dat a()

Enregistre un contexte libre dans I'attribut userData de la fonction, afin de le retrouver plus tard a
l'aide de la méthode get _user Dat a.

void set_userData( Object data)

Cet attribut n'es pas utilisé directement par I'API. Il est a la disposition de l'appelant pour stocker un
contexte.

Paramétres :
data objet quelconque a mémoriser
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display - stopSequence()di spl ay. st opSequence()

YDisplay

Arréte immédiatement la séquence d'affichage actuellement jouée sur I'écran.

int stopSequence( )

L'affichage est laissé tel quel.

Parameétres :
sequenceName le nom de la nouvelle séquence créée

Retourne :
YAPI _ SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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display - swapLayerContent() YDisplay
di spl ay. swapLayer Cont ent ()

Permute le contentu de deux couches d'affichage.
int swapLayerContent( int layerldA, int layerldB)

La couleur et la transparence de tous les pixels des deux couches sont permutées. Cette méthode
modifie le contenu affiché, mais n'a aucun effet sur les propriétés de I'objet layer lui-méme. En
particulier, la visibilité des deux couches reste inchangée. Cela permet d'implémenter trés efficacement
un affichage par double-buffering, en utilisant une couche cachée et une couche visible. Notez que la
couche zéro n'a pas de transparence (elle est toujours opaque).

Paramétres :
layerldA l'identifiant de la premiére couche (un chiffre parmi 0..layerCount-1)
layerldB l'identifiant de la deuxiéme couche (un chiffre parmi 0..layerCount-1)

Retourne :
YAPI _SUCCESS si l'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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display - upload()di spl ay. upl oad() YDisplay

Télécharge un contenu arbitraire (par exemple une image GIF) vers le systéme de fichier de I'écran,
au chemin d'accés spécifié.

int upload( String pathname)

Si un fichier existe déja pour le méme chemin d'accés, son contenu est remplacé.

Parameétres :
pathname nom complet du fichier, y compris le chemin d'accés.
content  contenu du fichier & télécharger

Retourne :
YAPI _SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.




3. Reference

3.15. Interface des objets DisplayLayer

Un DisplayLayer est une couche de contenu affichable (images, texte, etc.). Le contenu n'est visible sur
I'écran que lorsque la couche est active sur I'écran (et non masquée par une couche supérieure).

Pour utiliser les fonctions décrites ici, vous devez inclure:

<script type="text/javascript' src="yocto_display.js'></script>
nodej s | var yoctolib = require(‘yoctolib’);
var YDisplay = yoctolib.YDisplay;
php | require_once('yocto_display.php’);
#include "yocto_display.h"
#import "yocto_display.h"
uses yocto_display;
yocto_display.vb
yocto_display.cs
import com.yoctopuce.YoctoAPI.YDisplay;
from yocto_display import *

Méthodes des objets YDi spl ayLayer
displaylayer — clear()

Efface tout le contenu de la couche de dessin, de sorte a ce qu'elle redevienne entierement transparente.
displaylayer - clearConsole()

Efface le contenu de la zone de console, et repositionne le curseur de la console en haut & gauche de la
zone.

displaylayer - consoleOut(text)

Affiche un message dans la zone de console, et déplace le curseur de la console a la fin du texte.
displaylayer — drawBar(x1, y1, x2, y2)

Dessine un rectangle plein & une position spécifiée.
displaylayer — drawBitmap(x, y, w, bitmap, bgcol)

Dessine un bitmap a la position spécifiée de la couche.
displaylayer — drawCircle(x, y, r)

Dessine un cercle vide & une position spécifiée.
displaylayer — drawDisc(x, y, r)

Dessine un disque plein & une position spécifiée.
displaylayer — drawlmage(x, y, imagename)

Dessine une image GIF a la position spécifiée de la couche.
displaylayer - drawPixel(x, y)

Dessine un pixel unique a une position spécifiée.
displaylayer - drawRect(x1, y1, x2, y2)

Dessine un rectangle vide a une position spécifiée.
displaylayer » drawText(x, y, anchor, text)

Affiche un texte a la position spécifiée de la couche.
displaylayer - get_display()

Retourne I'YDisplay parent.
displaylayer - get_displayHeight()

Retourne la hauteur de I'écran, en pixels.
displaylayer - get_displayWidth()

Retourne la largeur de I'écran, en pixels.
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displaylayer - get_layerHeight()

Retourne la hauteur des couches affichables, en pixels.
displaylayer - get_layerWidth()

Retourne la largeur des couches affichables, en pixels.
displaylayer - hide()

Cache la couche de dessin.
displaylayer - lineTo(x, y)

Dessine une ligne depuis le point de dessin courant jusqu'a la position spécifiée.
displaylayer - moveTo(X, y)

Déplace le point de dessin courant de cette couche a la position spécifiée.
displaylayer - reset()

Remet la couche de dessin dans son état initial (entierement transparente, réglages par défaut).

displaylayer - selectColorPen(color)
Choisit la couleur du crayon a utiliser pour tous les appels suivants aux fonctions de dessin.

displaylayer - selectEraser()

Choisit une gomme plutdt qu'un crayon pour tous les appels suivants aux fonctions de dessin, a I'exception de
copie d'images bitmaps.

displaylayer - selectFont(fontname)
Sélectionne la police de caractéres a utiliser pour les fonctions d'affichage de texte suivantes.

displaylayer - selectGrayPen(graylevel)
Choisit le niveau de gris a utiliser pour tous les appels suivants aux fonctions de dessin.

displaylayer - setAntialiasingMode(mode)
Active ou désactive I'anti-aliasing pour tracer les lignes et les cercles.
displaylayer - setConsoleBackground(bgcol)

Configure la couleur de fond utilisée par la fonction ¢l ear Consol e et par le défilement automatique de la
console.

displaylayer - setConsoleMargins(x1, y1, x2, y2)

Configure les marges d'affichage pour la fonction consol eCut .
displaylayer - setConsoleWordWrap(wordwrap)

Configure le mode de retour a la ligne utilisé par la fonction consol eQut .
displaylayer - setLayerPosition(x, y, scrollTime)

Déplace la position de la couche de dessin par rapport au coin supérieur gauche de I'écran.

displaylayer - unhide()
Affiche la couche.
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displaylayer - clear()di spl ayl ayer. cl ear () YDisplayLayer

Efface tout le contenu de la couche de dessin, de sorte a ce qu'elle redevienne entierement
transparente.

int clear( )

Cette méthode ne change pas les réglages de le couche. Si vous désirez remettre la couche dans son
état initial, utilisez plut6t la méthode r eset () .

Retourne :
YAPI _SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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displaylayer - clearConsole() YDisplayLayer
di spl ayl ayer. cl ear Consol e()

Efface le contenu de la zone de console, et repositionne le curseur de la console en haut a gauche
de la zone.

int clearConsole()

Retourne :
YAPI _ SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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displaylayer - consoleOut() YDisplayLayer
di spl ayl ayer. consol eQut ()

Affiche un message dans la zone de console, et déplace le curseur de la console a la fin du texte.
int consoleOut( String text)

Le curseur revient automatiquement en début de ligne suivante lorsqu'un saut de ligne est rencontré,
ou lorsque la marge droite est atteinte. Lorsque le texte a afficher s'appréte a dépasser la marge
inférieure, le contenu de la zone de console est automatiqguement décalé vers le haut afin de laisser la
place a la nouvelle ligne de texte.

Ve

Paramétres :
text le message a afficher

Retourne :
YAPI _ SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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displaylayer —.drawBar()di spl ayl ayer . dr awBar () YDisplayLayer

Dessine un rectangle plein & une position spécifiée.

int drawBar( int x1, inty1, int x2, int y2)

Parametres :
x1 la distance en pixels depuis la gauche de la couche jusqu'au bord gauche du rectangle
y1 la distance en pixels depuis le haut de la couche jusqu'au bord supérieur du rectangle
x2 la distance en pixels depuis la gauche de la couche jusqu'au bord droit du rectangle
y2 la distance en pixels depuis le haut de la couche jusqu'au bord inférieur du rectangle

Retourne :
YAPI _SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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displaylayer . drawBitmap() YDisplayLayer
di spl ayl ayer. drawBi t map()

Dessine un bitmap a la position spécifiée de la couche.
int drawBitmap( int x, inty, int w, int bgcol)

Le bitmap est passé sous forme d'un objet binaire, ou chaque bit correspond a un pixel, de gauche a
droite et de haut en bas. Le bit de poids fort de chaque octet correspond au pixel de gauche, et le bit de
poids faible au pixel le plus a droite. Les bits a 1 sont dessinés avec la couleur active de la couche. Les
bits & 0 avec la couleur de fond spécifiée, sauf si la valeur -1 a été choisie, auquel cas ils ne sont pas
dessinés (ils sont considérés comme transparents). Chaque ligne commence sur un nouvel octet. La
hauteur du bitmap est donnée implicitement par la taille de I'objet binaire.

Paramétres :
X la distance en pixels depuis la gauche de la couche jusqu'au bord gauche du bitmap
y la distance en pixels depuis le haut de la couche jusqu'au bord supérieur du bitmap
w la largeur du bitmap, en pixels

bitmap I'objet binaire contenant le bitmap

bgcol le niveau de gris a utiliser pour les bits a zéro (0 = noir, 255 = blanc), ou -1 pour lasser les pixels
inchangés

Retourne :
YAPI _SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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displaylayer —.drawCircle()
di spl ayl ayer. drawCi rcl e()

YDisplayLayer

Dessine un cercle vide a une position spécifiée.

int drawCircle( int x, inty, intr)

p
Paramétres :
X la distance en pixels depuis la gauche de la couche jusqu'au centre du cercle
y la distance en pixels depuis le haut de la couche jusqu'au centre du cercle
r le rayon du cercle, en pixels

Retourne :
YAPI _ SUCCESS si l'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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displaylayer - drawDisc() YDisplayLayer
di spl ayl ayer. drawbDi sc()

Dessine un disque plein a une position spécifiée.

int drawDisc( intx, inty, intr)

p
Paramétres :
x la distance en pixels depuis la gauche de la couche jusqu'au centre du disque
y la distance en pixels depuis le haut de la couche jusqu'au centre du disque
r le rayon du disque, en pixels

Retourne :
YAPI _ SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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displaylayer —.drawlmage() YDisplayLayer
di spl ayl ayer. drawl mage()

Dessine une image GIF a la position spécifiée de la couche.
int drawlmage( int x, inty, String imagename)

L'image GIF doit avoir été préalablement préchargée dans la mémoire du module. Si vous rencontrez
des problémes a l'utilisation d'une image bitmap, consultez les logs du module pour voir si vous n'y
trouvez pas un message a propos d'un fichier d'image manquant ou d'un format de fichier invalide.

Paramétres :
X la distance en pixels depuis la gauche de la couche jusqu'au bord gauche de I'image
y la distance en pixels depuis le haut de la couche jusqu'au bord supérieur de I'image

imagename le nom du fichier GIF & afficher

Retourne :
YAPI _ SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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displaylayer - drawPixel()
di spl ayl ayer . drawPi xel ()

YDisplayLayer

Dessine un pixel unique a une position spécifiée.

int drawPixel( int x, inty)

p
Paramétres :
x la distance en pixels depuis la gauche de la couche
y la distance en pixels depuis le haut de la couche

Retourne :
YAPI _ SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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displaylayer — drawRect() YDisplayLayer
di spl ayl ayer . drawRect ()

Dessine un rectangle vide a une position spécifiée.

int drawRect( int x1, inty1, int x2, int y2)

Paramétres :
x1 la distance en pixels depuis la gauche de la couche jusqu'au bord gauche du rectangle
y1 la distance en pixels depuis le haut de la couche jusqu'au bord supérieur du rectangle
x2 la distance en pixels depuis la gauche de la couche jusqu'au bord droit du rectangle
y2 la distance en pixels depuis le haut de la couche jusqu'au bord inférieur du rectangle

Retourne :
YAPI _SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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displaylayer — drawText() YDisplayLayer
di spl ayl ayer . drawText ()

Affiche un texte a la position spécifiée de la couche.
int drawText( int x, inty, ALIGN anchor, String text)

Le point du texte qui sera aligné sur la position spécifiée est appelé point d'ancrage, et peut étre choisi
parmi plusieurs options.

Parameétres :
X la distance en pixels depuis la gauche de la couche jusqu'au point d'ancrage du texte
y la distance en pixels depuis le haut de la couche jusqu'au point d'ancrage du texte

anchor |e point d'ancrage du texte, choisi parmi I'énumération Y_ALI GN\: Y_ALI GN_TOP_LEFT,
Y_ALI GN_CENTER LEFT, Y _ALI GN BASELI NE LEFT, Y _ALI GN BOTTOM LEFT,
Y_ALI GN_TOP_CENTER, Y_ALI GN_CENTER, Y_ALI GN_BASELI NE_CENTER,
Y_ALI GN_BOTTOM_CENTER, Y_ALI GN_TOP_DECI MAL,
Y_ALI GN_CENTER_DECI MAL, Y_ALI GN_BASELI NE_DECI MAL,
Y_ALI GN_ BOTTOM DECI MAL, Y_ALI GN_TOP_RI GHT, Y_ALI GN_CENTER_RI GHT,
Y_ALI GN_BASELI NE_RI GHT, Y_ALI GN_BOTTOM RI GHT.

text le texte a afficher

Retourne :
YAPI _ SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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displaylayer — get_display()
displaylayer - display()
di spl ayl ayer. get _di spl ay()

YDisplayLayer

Retourne I'YDisplay parent.

YDisplay get_display( )

Retourne l'objet YDisplay parent du YDisplayLayer courant.

Retourne :
un objet YDi spl ay
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displaylayer - get_displayHeight() YDisplayLayer
displaylayer - displayHeight()
di spl ayl ayer. get _di spl ayHei ght ()

Retourne la hauteur de I'écran, en pixels.

int get_displayHeight()

Retourne :
un entier représentant la hauteur de |'écran, en pixels

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_DISPLAYHEIGHT _INVALID.
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displaylayer - get_displayWidth() YDisplayLayer
displaylayer - displayWidth()
di spl ayl ayer. get _di spl ayW dt h()

Retourne la largeur de I'écran, en pixels.

int get_displayWidth( )

Retourne :
un entier représentant la largeur de I'écran, en pixels

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_DISPLAYWIDTH_INVALID.
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displaylayer - get_layerHeight() YDisplayLayer
displaylayer - layerHeight()
di spl ayl ayer. get | ayer Hei ght ()

Retourne la hauteur des couches affichables, en pixels.

int get_layerHeight()

Retourne :
un entier représentant la hauteur des couches affichables, en pixels. En cas d'erreur, déclenche une
exception ou retourne Y_LAYERHEIGHT_INVALID.
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displaylayer - get_layerWidth() YDisplayLayer
displaylayer - layerWidth()
di spl ayl ayer. get | ayer Wdt h()

Retourne la largeur des couches affichables, en pixels.

int get_layerWidth( )

Retourne :
un entier représentant la largeur des couches affichables, en pixels

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_LAYERWIDTH_INVALID.
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displaylayer - hide()di spl ayl ayer. hi de() YDisplayLayer

Cache la couche de dessin.
int hide( )

L'etat de la couche est préservé, mais la couche ne sera plus plus affichés a I'écran jusqu'au prochain
appel a unhi de() . Le fait de cacher la couche améliore les performances de toutes les primitives
d'affichage, car il évite de consacrer inutilement des cycles de calcul a afficher les états intermédiaires
(technique de double-buffering).

Retourne :
YAPI _ SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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displaylayer - lineTo()di spl ayl ayer. | i neTo() YDisplayLayer

Dessine une ligne depuis le point de dessin courant jusqu'a la position spécifiée.
intlineTo( intx, inty)

Le pixel final spécifié est inclus dans la ligne dessinée. Le point de dessin courant est déplacé a au
point final de la ligne.

Parameétres :
x la distance en pixels depuis la gauche de la couche jusqu'au point final
y la distance en pixels depuis le haut de la couche jusqu'au point final

Retourne :
YAPI _SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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displaylayer - moveTo()di spl ayl ayer . noveTo()

YDisplayLayer

Déplace le point de dessin courant de cette couche a la position spécifiée.

int moveTo( int x, inty)

Paramétres :
X la distance en pixels depuis la gauche de la couche de dessin
y la distance en pixels depuis le haut de la couche de dessin

Retourne :
YAPI _ SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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displaylayer - reset()di spl ayl ayer.reset ()
Remet la couche de dessin dans son état initial (enti€rement transparente, réglages par défaut).

YDisplayLayer

int reset( )
Réinitialise la position du point de dessin courant au coin supérieur gauche, et la couleur de dessin a la

valeur la plus lumineuse. Si vous désirez simplement effacer le contenu de la couche, utilisez plutét la

méthode cl ear () .

Retourne :
YAPI _SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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displaylayer - selectColorPen() YDisplayLayer
di spl ayl ayer. sel ect Col or Pen()

Choisit la couleur du crayon a utiliser pour tous les appels suivants aux fonctions de dessin.
int selectColorPen( int color)

La couleur est fournie sous forme de couleur RGB. Pour les écrans monochromes ou en niveaux de
gris, la couleur est automatiquement ramenée dans les valeurs permises.

Parameétres :
color la couleur RGB désirée (sous forme d'entier 24 bits)

Retourne :
YAPI _SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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displaylayer - selectEraser() YDisplayLayer
di spl ayl ayer. sel ect Eraser ()

Choisit une gomme plut6t qu'un crayon pour tous les appels suivants aux fonctions de dessin, a
I'exception de copie d'images bitmaps.

int selectEraser( )

Tous les points dessinés a la gomme redeviennent transparents (comme ils I'étaient lorsque la couche
était vide), rendant ainsi visibles les couches inférieures.

Retourne :
YAPI _SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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displaylayer - selectFont() YDisplayLayer
di spl ayl ayer. sel ect Font ()

Sélectionne la police de caracteres a utiliser pour les fonctions d'affichage de texte suivantes.
int selectFont( String fontname)

La police est spécifiée par le nom de son fichier. Vous pouvez utiliser I'une des polices prédéfinies dans
le module, ou une autre police que vous avez préalablement préchargé dans la mémoire du module. Si
vous rencontrez des problémes a I'utilisation d'une police de caracteres, consultez les logs du module
pour voir si vous n'y trouvez pas un message a propos d'un fichier de police manquant ou d'un format
de fichier invalide.

Paramétres :
fontname le nom du fichier définissant la police de caractéres

Retourne :
YAPI _ SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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displaylayer - selectGrayPen() YDisplayLayer
di spl ayl ayer. sel ect G ayPen()

Choisit le niveau de gris a utiliser pour tous les appels suivants aux fonctions de dessin.
int selectGrayPen( int graylevel)

Le niveau de gris est fourni sous forme d'un chiffre allant de 0 (noir) a 255 (blanc, ou la couleur la plus
claire de I'écran, quelle gu'elle soit). Pour les écrans monochromes (sans niveaux de gris), tout valeur
inférieure a 128 conduit a un point noir, et toue valeur supérieure ou égale a 128 devient un point
lumineux.

p
Paramétres :
graylevel le niveau de gris désiré, de 0 a 255

Retourne :
YAPI _ SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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displaylayer - setAntialiasingMode() YDisplayLayer
di spl ayl ayer. set Anti al i asi nghbde()

Active ou désactive l'anti-aliasing pour tracer les lignes et les cercles.
int setAntialiasingMode( boolean mode)

L'anti-aliasing est atténue la pixelisation des images lorsqu'on regarde I'écran depuis une distance
suffisante, mais peut aussi donner parfois une impression de flou lorsque I'écran est regardé de trés
pres. Au final, c'est un choix esthétique qui vous revient. L'anti-aliasing est activé par défaut pour les
écrans en niveaux de gris et les écrans couleurs, mais vous pouvez le désactiver si vous préférez. Ce
réglage n'a pas d'effet sur les écrans monochromes.

Paramétres :
mode true pour activer I'antialiasing, false pour le désactiver.

Retourne :
YAPI _ SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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displaylayer - setConsoleBackground() YDisplayLayer
di spl ayl ayer. set Consol eBackgr ound()

Configure la couleur de fond utilisée par la fonction cl ear Consol e et par le défilement
automatique de la console.

int setConsoleBackground( int bgcol)

Parametres :

bgcol le niveau de gris a utiliser pour le fond lors de défilement (0 = noir, 255 = blanc), ou -1 pour un fond
transparent

Retourne :
YAPI _SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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displaylayer - setConsoleMargins() YDisplayLayer
di spl ayl ayer . set Consol eMar gi ns()

Configure les marges d'affichage pour la fonction consol eQut .

int setConsoleMargins( int x1, inty1, int X2, int y2)

p
Parametres :
x1 la distance en pixels depuis la gauche de la couche jusqu'a la marge gauche
y1 la distance en pixels depuis le haut de la couche jusqu'a la marge supérieure
x2 la distance en pixels depuis la gauche de la couche jusqu'a la marge droite
y2 la distance en pixels depuis le haut de la couche jusqu'a la marge inférieure

Retourne :
YAPI _SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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displaylayer - setConsoleWordWrap() YDisplayLayer
di spl ayl ayer . set Consol eWbr dW ap()

Configure le mode de retour a la ligne utilisé par la fonction consol eCut .

int setConsoleWordWrap( boolean wordwrap)

p
Parameétres :

wordwrap t r ue pour retourner a la ligne entre les mots seulements, f al se pour retourner a I'extréme
droite de chaque ligne.

Retourne :
YAPI _ SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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displaylayer - setLayerPosition() YDisplayLayer
di spl ayl ayer. set Layer Posi tion()

Déplace la position de la couche de dessin par rapport au coin supérieur gauche de I'écran.
int setLayerPosition( int x, inty, int scrollTime)

Lorsqu'une durée de défilement est configurée, la position d'affichage de la couche est
automatiquement mise a jour durant les millisecondes suivantes pour animer le déplacement.

Parameétres :
X la distance en pixels depuis la gauche de I'écran jusqu'a I'origine de la couche.
y la distance en pixels depuis le haut de I'écran jusqu'a l'origine de la couche.

scrollTime durée en millisecondes du déplacement, ou 0 si le déplacement doit étre immédiat.

Retourne :
YAPI _ SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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displaylayer - unhide()di spl ayl ayer . unhi de() YDisplayLayer

Affiche la couche.
int unhide( )

Affiche a nouveau la couche aprés la command hide.

Retourne :
YAPI _ SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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3.16. Interface de contrble de l'alimentation

La librairie de programmation Yoctopuce permet de contréler la source d'alimentation qui doit étre
utilisée pour les fonctions du module consommant beaucoup de courant. Le module est par ailleurs
capable de couper automatiquement l'alimentation externe lorsqu'il détecte que la tension a trop chuté
(batterie épuisée).

Pour utiliser les fonctions décrites ici, vous devez inclure:

<script type="text/javascript' src="yocto_dualpower.js'></script>
nodej s | var yoctolib = require('yoctolib");

var YDualPower = yoctolib.YDualPower;

[ php | require_once('yocto_dualpower.php);
#include "yocto_dualpower.h"

#import "yocto_dualpower.h"

uses yocto_dualpower;

yocto_dualpower.vb

yocto_dualpower.cs

import com.yoctopuce.YoctoAPI.YDualPower;
from yocto_dualpower import *

Fonction globales
yFindDualPower(func)

Permet de retrouver un contrdle d'alimentation d'apres un identifiant donné.
yFirstDualPower()
Commence I'énumération des contréles d'alimentation accessibles par la librairie.
Méthodes des objets YDual Power
dualpower —.describe()

Retourne un court texte décrivant de maniére non-ambigie l'instance du contrdle d'alimentation au format
TYPE( NAVE) =SERI AL. FUNCTI ONI D.

dualpower - get_advertisedValue()
Retourne la valeur courante du contr6le d'alimentation (pas plus de 6 caracteres).
dualpower - get_errorMessage()

Retourne le message correspondant a la derniere erreur survenue lors de l'utilisation du controle
d'alimentation.

dualpower - get_errorType()

Retourne le code d'erreur correspondant a la derniére erreur survenue lors de l'utilisation du contrble
d'alimentation.

dualpower - get_extVoltage()

Retourne la tension mesurée sur l'alimentation de puissance externe, en millivolts.
dualpower - get_friendlyName()

Retourne un identifiant global du contréle d'alimentation au format NOM_MODULE. NOM_FONCTI ON.
dualpower - get_functionDescriptor()

Retourne un identifiant unique de type YFUN_DESCR correspondant a la fonction.

dualpower - get_functionld()
Retourne l'identifiant matériel du controle d'alimentation, sans référence au module.

dualpower - get_hardwareld()
Retourne l'identifiant matériel unique du contréle d'alimentation au format SERI AL. FUNCTI ONI D.

dualpower - get_logicalName()
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Retourne le nom logique du contrdle d'alimentation.
dualpower - get_module()

Retourne l'objet YMbdul e correspondant au module Yoctopuce qui héberge la fonction.
dualpower - get_module_async(callback, context)

Retourne I'objet YModul e correspondant au module Yoctopuce qui héberge la fonction.
dualpower - get_powerControl()

Retourne le mode d'alimentation choisi pour les fonctions du module consommant beaucoup de courant.

dualpower - get_powerState()
Retourne la source d'alimentation active pour les fonctions du module consommant beaucoup de courant.

dualpower - get_userData()

Retourne le contenu de l'attribut userData, précédemment stocké a I'aide de la méthode set _user Dat a.
dualpower - isOnline()

Vérifie si le module hébergeant le contrdle d'alimentation est joignable, sans déclencher d'erreur.
dualpower - isOnline_async(callback, context)

Vérifie si le module hébergeant le contrdle d'alimentation est joignable, sans déclencher d'erreur.
dualpower - load(msValidity)

Met en cache les valeurs courantes du contrdle d'alimentation, avec une durée de validité spécifiée.
dualpower - load_async(msValidity, callback, context)

Met en cache les valeurs courantes du contr6le d'alimentation, avec une durée de validité spécifiée.
dualpower - nextDualPower()

Continue I'énumération des controles d'alimentation commencée a l'aide de yFi r st Dual Power ().
dualpower - registerValueCallback(callback)

Enregistre la fonction de callback qui est appelée a chaque changement de la valeur publiée.
dualpower - set_logicalName(newval)

Modifie le nom logique du contréle d'alimentation.
dualpower - set_powerControl(newval)

Modifie le mode d'alimentation choisi pour les fonctions du module consommant beaucoup de courant.
dualpower - set_userData(data)

Enregistre un contexte libre dans l'attribut userData de la fonction, afin de le retrouver plus tard a l'aide de la

méthode get _user Dat a.
dualpower - wait_async(callback, context)

Attend que toutes les commandes asynchrones en cours d'exécution sur le module soient terminées, et
appelle le callback passé en paramétre.
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YDualPower.FindDualPower() YDualPower
yFindDualPower()YDual Power . Fi ndDual Power ()

Permet de retrouver un contrdle d'alimentation d'aprés un identifiant donné.
YDualPower FindDualPower( String func)

L'identifiant peut étre spécifié sous plusieurs formes:

- NomLogiqueFonction

- NoSerieModule.ldentifiantFonction

- NoSerieModule.NomLogiqueFonction

- NomLogiqueModule.ldentifiantMatériel

- NomLogiqueModule.NomLogiqueFonction

Cette fonction n'exige pas que le contrdle d'alimentation soit en ligne au moment ou elle est appelée,
I'objet retourné sera néanmoins valide. Utiliser la méthode YDual Power . i sOnl i ne() pour tester si
le contréle d'alimentation est utilisable a un moment donné. En cas d'ambiguité lorsqu'on fait une
recherche par nom logique, aucune erreur ne sera notifiée: la premiére instance trouvée sera renvoyée.
La recherche se fait d'abord par nom matériel, puis par nom logique.

Parametres :
func une chaine de caractéres qui référence le contrdle d'alimentation sans ambiguité

Retourne :
un objet de classe YDual Power qui permet ensuite de contrdler le contréle d'alimentation.
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YDualPower.FirstDualPower() YDualPower
yFirstDualPower()YDual Power . Fi r st Dual Power ()

Commence I'énumération des contrbles d'alimentation accessibles par la librairie.
YDualPower FirstDualPower( )

Utiliser la fonction YDual Power . next Dual Power () pour itérer sur les autres controles
d'alimentation.

Retourne :
un pointeur sur un objet YDual Power , correspondant au premier contrdle d'alimentation accessible en
ligne, ou nul | siiln'y a pas de contréles d'alimentation disponibles.
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dualpower - describe()dual power . descri be() YDualPower

Retourne un court texte décrivant de maniere non-ambigile l'instance du contrdle d'alimentation au
format TYPE( NAME) =SERI AL. FUNCTI ONI D.

String describe( )

Plus précisément, TYPE correspond au type de fonction, NAME correspond au nom utilsé lors du
premier accés a la fonction, SERI AL correspond au numéro de série du module si le module est
connecté, ou " unr esol ved" sinon, et FUNCTI ONI D correspond a l'identifiant matériel de la fonction
si le module est connecté. Par exemple, La methode va retourner
Rel ay( MyCust omNane. r el ayl) =RELAYLOL- 123456. r el ay1l si le module est déja connecté
ou Rel ay( BadCust oneNane. r el ay1) =unr esol ved si le module n'est pas déja connecté. Cette
methode ne declenche aucune transaction USB ou TCP et peut donc étre utilisé dans un debuggeur.

Retourne :
une chaine de caractéres décrivant le contrdle d'alimentation (ex:

Rel ay( MyCust omNanme. rel ayl) =RELAYLO1- 123456.rel ayl)
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dualpower - get_advertisedValue() YDualPower
dualpower - advertisedValue()
dual power. get _adverti sedVal ue()

Retourne la valeur courante du contr6le d'alimentation (pas plus de 6 caracteres).

String get_advertisedValue( )

~

Retourne :
une chaine de caractéres représentant la valeur courante du contr6le d'alimentation (pas plus de 6
caracteres).

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_ADVERT| SEDVALUE_| NVALI D.
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dualpower - get_errorMessage() YDualPower
dualpower - errorMessage()
dual power. get _error Message()

Retourne le message correspondant a la derniére erreur survenue lors de l'utilisation du contréle
d'alimentation.

String get_errorMessage( )

Cette méthode est principalement utile lorsque la librairie Yoctopuce est utilisée en désactivant la
gestion des exceptions.

Retourne :
une chaine de caractéres correspondant au message de la derniére erreur qui s'est produit lors de
I'utilisation du contrdle d'alimentation.
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dualpower - get_errorType() YDualPower
dualpower - errorType()
dual power. get _error Type()

Retourne le code d'erreur correspondant a la derniére erreur survenue lors de l'utilisation du
contréle d'alimentation.

int get_errorType()

Cette méthode est principalement utile lorsque la librairie Yoctopuce est utilisée en désactivant la
gestion des exceptions.

Retourne :
un nombre correspondant au code de la derniére erreur qui s'est produit lors de l'utilisation du contrdle
d'alimentation.
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dualpower - get_extVoltage() YDualPower
dualpower - extVoltage()
dual power. get _ext Vol t age()

Retourne la tension mesurée sur l'alimentation de puissance externe, en millivolts.

int get_extVoltage()

Retourne :
un entier représentant la tension mesurée sur l'alimentation de puissance externe, en millivolts

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_EXTVOLTAGE | NVALI D.
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dualpower - get_friendlyName() YDualPower

dualpower - friendlyName()
dual power. get _friendl yName()

Retourne un identifiant global du contréle d'alimentation au format

NOM_MODULE. NOM_FONCTI ON.

String get_friendlyName( )

Le chaine retournée utilise soit les noms logiques du module et du contréle d'alimentation si ils sont
définis, soit respectivement le nhuméro de série du module et l'identifant matériel du contrble

d'alimentation (par exemple: MyCust omNane. r el ay1)

Retourne :
une chaine de caractéres identifiant le contréle d'alimentation en utilisant les noms logiques (ex:

MyCust omNane. r el ayl)
En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_FRI ENDLYNAME | NVALI D.




3. Reference

dualpower - get_functionDescriptor() YDualPower
dualpower - functionDescriptor()
dual power. get functionDescri ptor()

Retourne un identifiant unique de type YFUN_DESCR correspondant a la fonction.

String get_functionDescriptor( )

Cet identifiant peut étre utilisé pour tester si deux instance de YFunct i on référencent physiquement
la méme fonction sur le méme module.

Retourne :
un identifiant de type YFUN_DESCR

Si la fonction n'a jamais été contactée, la valeur retournée sera
Y_FUNCTI ONDESCRI PTOR_I NVALI D
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dualpower - get_functionld() YDualPower
dualpower - functionld()
dual power. get functionld()

Retourne l'identifiant matériel du contréle d'alimentation, sans référence au module.
String get_functionld( )

Par exampler el ay1l.

Retourne :
une chaine de caractéres identifiant le controle d'alimentation (ex: r el ay1)

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_FUNCTI ONI D_| NVALI D.
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dualpower - get_hardwareld() YDualPower
dualpower — hardwareld()
dual power. get hardwar el d()

Retourne l'identifiant matériel unique du contréle d'alimentation au format SERI AL. FUNCTI ONI D.
String get_hardwareld( )

L'identifiant unique est composé du numéro de série du module et de l'identifiant matériel du contrble
d'alimentation (par example RELAYLOL- 123456. r el ay1).

Retourne :
une chaine de caractéres identifiant le controle d'alimentation (ex: RELAYLOL- 123456. r el ay1)

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_HARDWAREI D | NVALI D.
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dualpower - get_logicalName() YDualPower
dualpower - logicalName()
dual power. get | ogi cal Nane()

Retourne le nom logique du contrdle d'alimentation.

String get_logicalName( )

Retourne :
une chaine de caractéres représentant le nom logique du contr6le d'alimentation.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_LOG CALNANME | NVALI D.
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dualpower - get_module() YDualPower
dualpower - module()dual power . get _nodul e()

Retourne I'objet YMbdul e correspondant au module Yoctopuce qui héberge la fonction.
YModule get_module()

Si la fonction ne peut étre trouvée sur aucun module, l'instance de YMbdul e retournée ne sera pas
joignable.

Retourne :
une instance de YModul e
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dualpower - get_powerControl() YDualPower
dualpower - powerControl()
dual power . get _power Control ()

Retourne le mode d'alimentation choisi pour les fonctions du module consommant beaucoup de
courant.

int get_powerControl()

Retourne :
une valeur parmi Y_POWERCONTROL_ AUTO, Y_POWERCONTROL_ FROM USB,

Y PONERCONTROL_FROM EXT et Y _POANERCONTROL _COFF représentant le mode d'alimentation
choisi pour les fonctions du module consommant beaucoup de courant

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_PONERCONTROL | NVALI D.
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dualpower - get_powerState() YDualPower
dualpower - powerState()
dual power. get _power St at e()

Retourne la source d'alimentation active pour les fonctions du module consommant beaucoup de
courant.

int get_powerState( )

P
Retourne :

une valeur parmi Y_POWERSTATE_OFF, Y_POWERSTATE_FROM USB et

Y PONERSTATE FROM EXT représentant la source d'alimentation active pour les fonctions du module
consommant beaucoup de courant

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_PONERSTATE | NVALI D.
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dualpower - get_userData() YDualPower
dualpower - userData()dual power . get _user Dat a()

Retourne le contenu de l'attribut userData, précédemment stocké a l'aide de la méthode
set _user Dat a.

Object get_userData( )

Cet attribut n'es pas utilisé directement par I'API. Il est a la disposition de I'appelant pour stocker un
contexte.

Retourne :
I'objet stocké précédemment par I'appelant.
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dualpower - isOnline()dual power.isOnl i ne() YDualPower

Vérifie si le module hébergeant le contréle d'alimentation est joignable, sans déclencher d'erreur.
boolean isOnline( )

Si les valeurs des attributs en cache du contréle d'alimentation sont valides au moment de l'appel, le
module est considéré joignable. Cette fonction ne cause en aucun cas d'exception, quelle que soit
I'erreur qui pourrait se produire lors de la vérification de joignabilité.

Retourne :
t r ue sile controle d'alimentation est joignable, f al se sinon
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dualpower - load()dual power . | oad()
Met en cache les valeurs courantes du contrble d'alimentation, avec une durée de validité spécifiée.

YDualPower

int load( long msValidity)

Par défaut, lorsqu'on accede a un module, tous les attributs des fonctions du module sont
automatiquement mises en cache pour la durée standard (5 ms). Cette méthode peut étre utilisée pour
marquer occasionellement les données cachées comme valides pour une plus longue période, par

exemple dans le but de réduire le trafic réseau.

Ve

Paramétres :
msValidity un entier correspondant a la durée de validité attribuée aux les parametres chargés, en

millisecondes

Retourne :
YAPI _ SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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dualpower - nextDualPower() YDualPower
dual power . next Dual Power ()

Continue I1'énumération des controles d'alimentation commencée a I'aide de
yFi r st Dual Power ().

YDualPower nextDualPower( )

Retourne :
un pointeur sur un objet YDual Power accessible en ligne, ou nul | lorsque I'énumération est terminée.
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dualpower - registerValueCallback() YDualPower
dual power . regi st er Val ueCal | back()

Enregistre la fonction de callback qui est appelée a chaque changement de la valeur publiée.

int registerValueCallback( UpdateCallback callback)

Ce callback n'est appelé que durant I'exécution de yS| eep ou yHandl eEvent s. Cela permet a
I'appelant de contréler quand les callback peuvent se produire. Il est important d'appeler I'une de ces
deux fonctions périodiquement pour garantir que les callback ne soient pas appelés trop tard. Pour
désactiver un callback, il suffit d'appeler cette méthode en lui passant un pointeur nul.

Parametres :

callback la fonction de callback a rappeler, ou un pointeur nul. La fonction de callback doit accepter deux
arguments: l'object fonction dont la valeur a changé, et la chalne de caractére décrivant la
nouvelle valeur publiée.
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dualpower - set_logicalName() YDualPower
dualpower - setLogicalName()
dual power. set | ogi cal Nane()

Modifie le nom logique du contréle d'alimentation.

int set_logicalName( String newval)

Vous pouvez utiliser yCheckLogi cal Nane() pour vérifier si votre parametre est valide. N'oubliez
pas d'appeler la méthode saveToFl ash() du module si le réglage doit étre préservé.

Ve

Paramétres :
newval une chaine de caractéres représentant le nom logique du contréle d'alimentation.

Retourne :
YAPI _SUCCESS si I'appel se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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dualpower - set_powerControl() YDualPower
dualpower - setPowerControl()
dual power . set _power Control ()

Modifie le mode d'alimentation choisi pour les fonctions du module consommant beaucoup de
courant.

int set_powerControl( int newval)

p
Parametres :

newval une valeur parmi Y_POWERCONTROL_AUTO, Y_POWERCONTROL_FROM USB,
Y_POVNERCONTROL_FROM _EXT et Y_POANERCONTROL_OFF représentant le mode
d'alimentation choisi pour les fonctions du module consommant beaucoup de courant

Retourne :
YAPI _SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.




3. Reference

dualpower - set_userData() YDualPower
dualpower - setUserData()
dual power. set _user Dat a()

Enregistre un contexte libre dans I'attribut userData de la fonction, afin de le retrouver plus tard a
l'aide de la méthode get _user Dat a.

void set_userData( Object data)

Cet attribut n'es pas utilisé directement par I'API. Il est a la disposition de I'appelant pour stocker un
contexte.

Paramétres :
data objet quelconque a mémoriser
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3.17. Interface de la fonction Files

L'interface de stockage de fichiers permet de stocker des fichiers sur certains modules, par exemple
pour personnaliser un service web (dans le cas d'un module connecté au réseau) ou pour ajouter un
police de caracteres (dans le cas d'un module d'affichage).

Pour utiliser les fonctions décrites ici, vous devez inclure:

<script type="text/javascript' src="yocto_files.js'></script>
nodej s | var yoctolib = require(‘yoctolib’);
var YFiles = yoctolib.YFiles;
php | require_once('yocto_files.php’);
#include "yocto_files.h"
#import "yocto_files.h"
uses yocto_files;
yocto_files.vb
yocto_files.cs
import com.yoctopuce.YoctoAPI.YFiles;
from yocto_files import *

Fonction globales
yFindFiles(func)

Permet de retrouver un systéme de fichier d'aprés un identifiant donné.
yFirstFiles()
Commence I'énumération des systéme de fichier accessibles par la librairie.
Méthodes des objets YFi | es
files - describe()
Retourne un court texte décrivant de maniere non-ambigiie I'instance du systéme de fichier au format
TYPE( NAVE) =SERI AL. FUNCTI ONI D.
files - download(pathname)
Télécharge le fichier choisi du filesystéeme et retourne son contenu.
files -~download_async(pathname, callback, context)

Procéde au chargement du bloc suivant de mesures depuis I'enregistreur de données du module, de maniere
asynchrone.

files - format_fs()
Rétabli le systeme de fichier dans on état original, défragmenté.
files —get_advertisedValue()
Retourne la valeur courante du systéme de fichier (pas plus de 6 caracteres).
files -~ get_errorMessage()
Retourne le message correspondant a la derniére erreur survenue lors de I'utilisation du systéme de fichier.
files - get_errorType()

Retourne le code d'erreur correspondant a la derniére erreur survenue lors de I'utilisation du systeme de
fichier.

files - get_filesCount()

Retourne le nombre de fichiers présents dans le systeme de fichier.
files - get_freeSpace()

Retourne I'espace disponible dans le systéeme de fichier pour charger des nouveaux fichiers, en octets.
files -~ get_friendlyName()

Retourne un identifiant global du systéme de fichier au format NOM_MODULE. NOM_FONCTI ON.

files » get_functionDescriptor()
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Retourne un identifiant unique de type YFUN_DESCR correspondant a la fonction.
files » get_functionld()

Retourne l'identifiant matériel du systéme de fichier, sans référence au module.
files - get_hardwareld()

Retourne l'identifiant matériel unique du systéme de fichier au format SERI AL. FUNCTI ONI D.
files - get_list(pattern)

Retourne une liste d'objets objet YFileRecord qui décrivent les fichiers présents dans le systeme de fichier.
files » get_logicalName()

Retourne le nom logique du systéme de fichier.
files - get_module()

Retourne l'objet YMbdul e correspondant au module Yoctopuce qui héberge la fonction.
files - get_module_async(callback, context)

Retourne l'objet YMbdul e correspondant au module Yoctopuce qui héberge la fonction.
files - get_userData()

Retourne le contenu de l'attribut userData, précédemment stocké a I'aide de la méthode set _user Dat a.
files - isOnline()

Vérifie si le module hébergeant le systéme de fichier est joignable, sans déclencher d'erreur.
files - isOnline_async(callback, context)

Veérifie si le module hébergeant le systeme de fichier est joignable, sans déclencher d'erreur.
files - load(msValidity)

Met en cache les valeurs courantes du systéme de fichier, avec une durée de validité spécifiée.
files - load_async(msValidity, callback, context)

Met en cache les valeurs courantes du systéme de fichier, avec une durée de validité spécifiée.
files — nextFiles()

Continue I'énumération des systéme de fichier commencée a l'aide de YFi r st Fi | es() .
files - registerValueCallback(callback)

Enregistre la fonction de callback qui est appelée & chaque changement de la valeur publiée.
files — remove(pathname)

Efface un fichier, spécifié par son path complet, du systéme de fichier.
files » set_logicalName(newval)

Modifie le nom logique du systeme de fichier.
files » set_userData(data)

Enregistre un contexte libre dans I'attribut userData de la fonction, afin de le retrouver plus tard a l'aide de la

méthode get _user Dat a.
files - upload(pathname, content)

Télécharge un contenu vers le systeme de fichier, au chemin d'accés spécifié.

files - wait_async(callback, context)

Attend que toutes les commandes asynchrones en cours d'exécution sur le module soient terminées, et
appelle le callback passé en parameétre.
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YFiles.FindFiles() YFiles
yFindFiles()YFi | es. Fi ndFi | es()

Permet de retrouver un systeme de fichier d'aprés un identifiant donné.
YFiles FindFiles( String func)

L'identifiant peut étre spécifié sous plusieurs formes:

- NomLogiqueFonction

- NoSerieModule.ldentifiantFonction

- NoSerieModule.NomLogiqueFonction

- NomLogiqueModule.ldentifiantMatériel

- NomLogiqueModule.NomLogiqueFonction

Cette fonction n'exige pas que le systeme de fichier soit en ligne au moment ou elle est appelée, I'objet
retourné sera néanmoins valide. Utiliser la méthode YFi | es. i sOnl i ne() pour tester si le systeme
de fichier est utilisable a un moment donné. En cas d'ambiguité lorsqu'on fait une recherche par nom
logique, aucune erreur ne sera notifiée: la premiere instance trouvée sera renvoyée. La recherche se
fait d'abord par nom matériel, puis par nom logique.

Parametres :
func une chaine de caractéres qui référence le systeme de fichier sans ambiguité

Retourne :
un objet de classe YFi | es qui permet ensuite de contréler le systéme de fichier.
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YFiles.FirstFiles() YFiles
yFirstFiles()YFi | es. FirstFi | es()

Commence I'énumération des systéme de fichier accessibles par la librairie.
YFiles FirstFiles()

Utiliser la fonction YFi | es. next Fi | es() pour itérer sur les autres systeme de fichier.

Retourne :
un pointeur sur un objet YFi | s, correspondant au premier systéme de fichier accessible en ligne, ou
nul | siilny a pas de systéme de fichier disponibles.
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files - describe()f i | es. descri be() YFiles

Retourne un court texte décrivant de maniére non-ambigue l'instance du systéme de fichier au
format TYPE( NAVE) =SERI AL. FUNCTI ONI D.

String describe( )

Plus précisément, TYPE correspond au type de fonction, NAME correspond au nom utilsé lors du
premier accés a la fonction, SERI AL correspond au numéro de série du module si le module est
connecté, ou " unr esol ved" sinon, et FUNCTI ONI D correspond a l'identifiant matériel de la fonction
si le module est connecté. Par exemple, La methode va retourner
Rel ay( MyCust omNane. rel ayl) =RELAYLOL- 123456. r el ayl si le module est déja connecté
ou Rel ay( BadCust oneNane. r el ay1) =unr esol ved si le module n'est pas déja connecté. Cette
methode ne declenche aucune transaction USB ou TCP et peut donc étre utilisé dans un debuggeur.

Retourne :
une chaine de caractéres décrivant le systéme de fichier (ex:

Rel ay( MyCust omName. rel ayl) =RELAYLO1- 123456. rel ayl)
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files -format_fs()fil es. format _fs() YFiles

Rétabli le systéme de fichier dans on état original, défragmenté.
int format_fs( )

entierement vide. Tous les fichiers précédemment chargés sont irremédiablement effacés.

Retourne :
YAPI _ SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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files - get_advertisedValue() YFiles
files » advertisedValue()
files.get advertisedVal ue()

Retourne la valeur courante du systeme de fichier (pas plus de 6 caractéres).

String get_advertisedValue( )

Retourne :
une chaine de caractéres représentant la valeur courante du systéme de fichier (pas plus de 6 caracteres).

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_ADVERTI SEDVALUE | NVALI D.
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files - get_errorMessage() YFiles
files - errorMessage()fi | es. get _error Message()

Retourne le message correspondant a la derniére erreur survenue lors de I'utilisation du systéeme de
fichier.

String get_errorMessage( )

Cette méthode est principalement utile lorsque la librairie Yoctopuce est utilisée en désactivant la
gestion des exceptions.

Retourne :
une chaine de caractéres correspondant au message de la derniére erreur qui s'est produit lors de
l'utilisation du systéme de fichier.
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files > get_errorType() YFiles
files serrorType()fi | es. get _error Type()

Retourne le code d'erreur correspondant a la derniére erreur survenue lors de l'utilisation du
systeme de fichier.

int get_errorType()

Cette méthode est principalement utile lorsque la librairie Yoctopuce est utilisée en désactivant la
gestion des exceptions.

Retourne:

un nombre correspondant au code de la derniére erreur qui s'est produit lors de I'utilisation du systéme de
fichier.
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files - get_filesCount() YFiles
files —filesCount()fi | es. get _fil esCount ()

Retourne le nombre de fichiers présents dans le systéme de fichier.

int get_filesCount()

Retourne :
un entier représentant le nombre de fichiers présents dans le systéeme de fichier

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_FI LESCOUNT _| NVALI D.
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files - get_freeSpace() YFiles
files - freeSpace()fi | es. get _freeSpace()

Retourne I'espace disponible dans le systéme de fichier pour charger des nouveaux fichiers, en
octets.

int get_freeSpace( )

Ve

Retourne :
un entier représentant I'espace disponible dans le systéeme de fichier pour charger des nouveaux fichiers, en

octets

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_FREESPACE_| NVALI D.
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files - get_friendlyName() YFiles
files —friendlyName()fi | es. get _fri endl yNane()

Retourne un identifiant global du systeme de fichier au format NOM_MODULE. NOM FONCTI ON.
String get_friendlyName( )

Le chaine retournée utilise soit les noms logiques du module et du systéeme de fichier si ils sont définis,
soit respectivement le numéro de série du module et l'identifant matériel du systéme de fichier (par
exemple: MyCust omNane. r el ay1l)

Vs

Retourne :
une chaine de caractéres identifiant le systéeme de fichier en utilisant les noms logiques (ex:

MyCust omNane. r el ayl)

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_FRI ENDLYNANME_| NVALI D.
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files - get_functionDescriptor() YFiles
files - functionDescriptor()
files.get _functionDescriptor()

Retourne un identifiant unique de type YFUN_DESCR correspondant a la fonction.
String get_functionDescriptor( )

Cet identifiant peut étre utilisé pour tester si deux instance de YFunct i on référencent physiquement
la méme fonction sur le méme module.

Retourne :
un identifiant de type YFUN_DESCR

Si la fonction n'a jamais été contactée, la valeur retournée sera
Y_FUNCTI ONDESCRI PTOR_I NVALI D
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files - get_functionld() YFiles
files —functionld()f i | es. get _functi onl d()

Retourne l'identifiant matériel du systéme de fichier, sans référence au module.
String get_functionld( )

Par exampler el ay1l.

Retourne :
une chaine de caractéres identifiant le systéme de fichier (ex: r el ay 1)

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_FUNCTI ONI D_I NVALI D.
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YFiles

files - get_hardwareld()
files - hardwareld()fi | es. get _har dwar el d()

Retourne l'identifiant matériel unique du systéeme de fichier au format SERI AL. FUNCTI ONI D.

String get_hardwareld( )
L'identifiant unique est composé du numéro de série du module et de l'identifiant matériel du systéme

de fichier (par example RELAYLOL- 123456. r el ayl).

Retourne :
une chaine de caractéres identifiant le systéme de fichier (ex: RELAYLOL- 123456. r el ayl)

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_HARDWAREI D | NVALI D.
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files - get_list() YFiles
files > list()fi l es. get _list()

Retourne une liste d'objets objet YFileRecord qui décrivent les fichiers présents dans le systeme de
fichier.

ArrayList<YFileRecord> get_list( String pattern)

p
Parameétres :

pattern un filtre optionel sur les noms de fichiers retournés, pouvant contenir des astérisques et des points
d'interrogations comme jokers. Si le pattern fourni est vide, tous les fichiers sont retournés.

Retourne :

une liste d'objets YFi | eRecor d, contenant le nom complet (y compris le chemin d'accés), la taille en
octets et le CRC 32-bit du contenu du fichier.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne une liste vide.




3. Reference

files - get_logicalName() YFiles
files »logicalName()fi | es. get _| ogi cal Nane()

Retourne le nom logique du systeme de fichier.

String get_logicalName( )

Retourne :
une chaine de caractéres représentant le nom logique du systéme de fichier.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_LOG CALNANME | NVALI D.
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files - get_module() YFiles
files -module()fi | es. get _nodul e()

Retourne I'objet YMbdul e correspondant au module Yoctopuce qui héberge la fonction.

YModule get_module()

Si la fonction ne peut étre trouvée sur aucun module, l'instance de YMbdul e retournée ne sera pas
joignable.

Retourne :
une instance de YModul e
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files - get_userData() YFiles
files -userData()f i | es. get _user Dat a()

Retourne le contenu de l'attribut userData, précédemment stocké a l'aide de la méthode
set _user Dat a.

Object get_userData( )

Cet attribut n'es pas utilisé directement par I'API. Il est a la disposition de I'appelant pour stocker un
contexte.

Retourne :
I'objet stocké précédemment par I'appelant.
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files -»isOnline()fi I es. i sOnl i ne() YFiles

Vérifie si le module hébergeant le systéme de fichier est joignable, sans déclencher d'erreur.

boolean isOnline( )

Si les valeurs des attributs en cache du systéme de fichier sont valides au moment de l'appel, le
module est considéré joignable. Cette fonction ne cause en aucun cas d'exception, quelle que soit
I'erreur qui pourrait se produire lors de la vérification de joignabilité.

Retourne :
t r ue sile systéme de fichier est joignable, f al se sinon
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files »load()fi |l es. | oad()
Met en cache les valeurs courantes du systéme de fichier, avec une durée de validité spécifiée.

YFiles

int load( long msValidity)

Par défaut, lorsqu'on accede a un module, tous les attributs des fonctions du module sont
automatiquement mises en cache pour la durée standard (5 ms). Cette méthode peut étre utilisée pour
marquer occasionellement les données cachées comme valides pour une plus longue période, par

exemple dans le but de réduire le trafic réseau.

Ve

Paramétres :
msValidity un entier correspondant a la durée de validité attribuée aux les parametres chargés, en

millisecondes

Retourne :
YAPI _ SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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files - nextFiles()fi | es. next Fi |l es() YFiles

Continue I'énumération des systeme de fichier commencée a l'aide de yFi rst Fi | es().

YFiles nextFiles()

Retourne :
un pointeur sur un objet YFi | s accessible en ligne, ou nul | lorsque I'énumération est terminée.
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files - registerValueCallback() YFiles
files.registerVal ueCal | back()

Enregistre la fonction de callback qui est appelée a chaque changement de la valeur publiée.

int registerValueCallback( UpdateCallback callback)

Ce callback n'est appelé que durant I'exécution de yS| eep ou yHandl eEvent s. Cela permet a
I'appelant de contréler quand les callback peuvent se produire. Il est important d'appeler I'une de ces
deux fonctions périodiquement pour garantir que les callback ne soient pas appelés trop tard. Pour
désactiver un callback, il suffit d'appeler cette méthode en lui passant un pointeur nul.

Parametres :

callback la fonction de callback a rappeler, ou un pointeur nul. La fonction de callback doit accepter deux
arguments: l'object fonction dont la valeur a changé, et la chalne de caractére décrivant la
nouvelle valeur publiée.
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files sremove()fil es. renove() YFiles

Efface un fichier, spécifié par son path complet, du systéme de fichier.
int remove( String pathname)

A cause de la fragmentation, I'effacement d'un fichier ne libere pas toujours la totalité de I'espace qu'il
occuppe. Par contre, la ré-écriture d'un fichier du méme nom récupérera dans tout les cas I'espace qui
n‘aurait éventuellement pas été libéré. Pour s'assurer de libérer la totalité de I'espace du systéme de
fichier, utilisez la fonction f or mat _f s.

p
Paramétres :
pathname nom complet du fichier, y compris le chemin d'acceés.

Retourne :
YAPI _ SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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files - set_logicalName() YFiles
files -~ setLogicalName()fi | es. set _I| ogi cal Nane()

Modifie le nom logique du systéme de fichier.

int set_logicalName( String newval)

Vous pouvez utiliser yCheckLogi cal Nanme() pour vérifier si votre parametre est valide. N'oubliez
pas d'appeler la méthode saveToFl ash() du module si le réglage doit étre préservé.

Ve

Paramétres :
newval une chaine de caractéres représentant le nom logique du systéeme de fichier.

Retourne :
YAPI _ SUCCESS si I'appel se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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YFiles

files - set_userData()
files - setUserData()f i | es. set _user Dat a()

Enregistre un contexte libre dans I'attribut userData de la fonction, afin de le retrouver plus tard a

l'aide de la méthode get _user Dat a.

void set_userData( Object data)
Cet attribut n'es pas utilisé directement par I'API. Il est a la disposition de l'appelant pour stocker un

contexte.

Paramétres :
data objet quelconque a mémoriser
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files -upload()fi | es. upl oad() YFiles

Télécharge un contenu vers le systeme de fichier, au chemin d'acces spécifié.
int upload( String pathname)

Si un fichier existe déja pour le méme chemin d'acces, son contenu est remplace.

Parameétres :
pathname nom complet du fichier, y compris le chemin d'acceés.
content  contenu du fichier a télécharger

Retourne :
YAPI _SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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3.18. Interface de la fonction GenericSensor

La librairie de programmation Yoctopuce permet lire une valeur instantanée du capteur, ainsi que les
extrémas atteints.

Pour utiliser les fonctions décrites ici, vous devez inclure:

<script type="text/javascript' src="yocto_genericsensor.js"></script>
nodej s | var yoctolib = require(‘yoctolib’);

var YGenericSensor = yoctolib.YGenericSensor;
require_once('yocto_genericsensor.php');
#include "yocto_genericsensor.h"

#import "yocto_genericsensor.h”

uses yocto_genericsensor;
yocto_genericsensor.vb

yocto_genericsensor.cs

import com.yoctopuce.YoctoAPI.YGenericSensor;
from yocto_genericsensor import *

Fonction globales
yFindGenericSensor(func)

Permet de retrouver un capteur générique d'apres un identifiant donné.
yFirstGenericSensor()
Commence I'énumération des capteurs génériques accessibles par la librairie.
Méthodes des objets YGener i cSensor
genericsensor - calibrateFromPoints(rawValues, refValues)

Enregistre des points de correction de mesure, typiquement pour compenser |'effet d'un boitier sur les
mesures rendues par le capteur.

genericsensor —describe()
Retourne un court texte décrivant de maniére non-ambigle l'instance du capteur générique au format
TYPE( NAVE) =SERI AL. FUNCTI ONI D.
genericsensor — get_advertisedValue()
Retourne la valeur courante du capteur générique (pas plus de 6 caractéres).
genericsensor —get_currentRawValue()
Retourne la valeur brute retournée par le capteur (sans arrondi ni calibration).
genericsensor —get_currentValue()
Retourne la valeur mesurée actuelle.
genericsensor - get_errorMessage()
Retourne le message correspondant a la derniére erreur survenue lors de I'utilisation du capteur générique.
genericsensor —get_errorType()

Retourne le code d'erreur correspondant a la derniére erreur survenue lors de l'utilisation du capteur
générique.

genericsensor —get_friendlyName()

Retourne un identifiant global du capteur générique au format NOM_MODULE. NOM_FONCTI ON.
genericsensor —get_functionDescriptor()

Retourne un identifiant unique de type YFUN_DESCR correspondant a la fonction.

genericsensor - get_functionld()
Retourne l'identifiant matériel du capteur générique, sans référence au module.

genericsensor —get_hardwareld()
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Retourne lidentifiant matériel unique du capteur générique au format SERI AL. FUNCTI ONI D.
genericsensor - get_highestValue()
Retourne la valeur maximale observée pour la measure depuis le démarrage du module.

genericsensor - get_logFrequency()

Retourne la fréquence d'enregistrement des mesures dans le datalogger, ou "OFF" si les mesures ne sont
pas stockées dans la mémoire de I'enregistreur de données.

genericsensor —get_logicalName()
Retourne le nom logique du capteur générique.

genericsensor - get_lowestValue()
Retourne la valeur minimale observée pour la measure depuis le démarrage du module.

genericsensor —get_module()

Retourne l'objet YModul e correspondant au module Yoctopuce qui héberge la fonction.
genericsensor —get_module_async(callback, context)

Retourne l'objet YMbdul e correspondant au module Yoctopuce qui héberge la fonction.

genericsensor - get_recordedData(startTime, endTime)

Retourne un objet DataSet représentant des mesures de ce capteur précédemment enregistrées a l'aide du
Datalogger, pour l'intervalle de temps spécifié.

genericsensor —get_reportFrequency()

Retourne la fréquence de notification périodique des valeurs mesurées, ou "OFF" si les natifications
périodiques sont désactivées pour cette fonction.

genericsensor - get_resolution()
Retourne la résolution des valeurs mesurées.

genericsensor - get_signalBias()

Retourne le biais du signal électrique pour la correction du point zéro.
genericsensor - get_signalRange()

Retourne la plage de signal électrique utilisée par le capteur.

genericsensor —get_signalUnit()
Retourne 'unité du signal électrique utilisée par le capteur.

genericsensor —get_signalValue()
Retourne la valeur mesurée du signal électrique utilisée par le capteur.

genericsensor —get_unit()
Retourne l'unité dans laquelle la measure est exprimée.

genericsensor - get_userData()

Retourne le contenu de l'attribut userData, précédemment stocké a I'aide de la méthode set _user Dat a.
genericsensor - get_valueRange()

Retourne la plage de valeurs physiques mesurés par le capteur.

genericsensor —isOnline()

Vérifie si le module hébergeant le capteur générique est joignable, sans déclencher d'erreur.
genericsensor —isOnline_async(callback, context)

Veérifie si le module hébergeant le capteur générique est joignable, sans déclencher d'erreur.
genericsensor —load(msValidity)

Met en cache les valeurs courantes du capteur générique, avec une durée de validité spécifiée.
genericsensor —loadCalibrationPoints(rawValues, refValues)

Récupére les points de correction de mesure précédemment enregistrés a l'aide de la méthode
cal i br at eFr onPoi nt s.

genericsensor —load_async(msValidity, callback, context)
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Met en cache les valeurs courantes du capteur générique, avec une durée de validité spécifiée.
genericsensor — nextGenericSensor()

Continue I'énumération des capteurs génériques commencée a l'aide de YFi r st Gener i cSensor () .
genericsensor —registerTimedReportCallback(callback)

Enregistre la fonction de callback qui est appelée a chaque notification périodique.

genericsensor - registerValueCallback(callback)
Enregistre la fonction de callback qui est appelée a chaque changement de la valeur publiée.

genericsensor —set_highestValue(newval)
Modifie la mémoire de valeur maximale observée.

genericsensor —set_logFrequency(newval)
Modifie la fréquence d'enregistrement des mesures dans le datalogger.

genericsensor —set_logicalName(newval)
Modifie le nom logique du capteur générique.

genericsensor —set_lowestValue(newval)
Madifie la mémoire de valeur minimale observée.

genericsensor —set_reportFrequency(newval)
Modifie la fréquence de notification périodique des valeurs mesurées.

genericsensor —set_resolution(newval)
Modifie la résolution des valeurs physique mesurées.

genericsensor —set_signalBias(newval)
Modifie le biais du signal électrique pour la correction du point zéro.

genericsensor —set_signalRange(newval)
Modifie la plage de signal électrique utilisée par le capteur.

genericsensor —set_unit(newval)
Change l'unité dans laquelle la valeur mesurée est exprimée.

genericsensor —set_userData(data)
Enregistre un contexte libre dans l'attribut userData de la fonction, afin de le retrouver plus tard a l'aide de la
méthode get _user Dat a.

genericsensor —set_valueRange(newval)
Modifie la plage de valeurs physiques mesurés par le capteur.

genericsensor - wait_async(callback, context)

Attend que toutes les commandes asynchrones en cours d'exécution sur le module soient terminées, et
appelle le callback passé en paramétre.

genericsensor — zeroAdjust()
Ajuste le biais du signal de sorte a ce que la valeur actuelle du signal soit interprétée comme zéro (tare).
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YGenericSensor.FindGenericSensor() YGenericSensor
yFindGenericSensor()
YGeneri cSensor . Fi ndGeneri cSensor ()

Permet de retrouver un capteur générique d'aprés un identifiant donné.
YGenericSensor FindGenericSensor( String func)

L'identifiant peut étre spécifié sous plusieurs formes:

- NomLogiqueFonction

- NoSerieModule.ldentifiantFonction

- NoSerieModule.NomLogiqueFonction

- NomLogiqueModule.ldentifiantMatériel

- NomLogiqueModule.NomLogiqueFonction

Cette fonction n'exige pas que le capteur générique soit en ligne au moment ou elle est appelée, I'objet
retourné sera néanmoins valide. Utiliser la méthode YGeneri cSensor.i sOnl i ne() pour tester si
le capteur générique est utilisable a un moment donné. En cas d'ambiguité lorsqu'on fait une recherche
par nom logique, aucune erreur ne sera notifiée: la premiére instance trouvée sera renvoyée. La
recherche se fait d'abord par nom matériel, puis par nom logique.

-

Parametres :
func une chaine de caractéres qui référence le capteur générique sans ambiguité

Retourne :
un objet de classe YGener i cSensor qui permet ensuite de contrler le capteur générique.
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YGenericSensor.FirstGenericSensor() YGenericSensor

yFirstGenericSensor()
YGeneri cSensor. First Generi cSensor ()

Commence I'énumération des capteurs génériques accessibles par la librairie.

YGenericSensor FirstGenericSensor( )
Utiliser la fonction YGener i cSensor . next Generi cSensor () pour itérer sur les autres capteurs

génériques.

Retourne :
un pointeur sur un objet YGener i cSensor , correspondant au premier capteur générique accessible en

ligne, ou nul | siil n'y a pas de capteurs génériques disponibles.
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genericsensor - calibrateFromPoints() YGenericSensor
generi csensor. cal i brat eFr onPoi nt s()

Enregistre des points de correction de mesure, typiquement pour compenser I'effet d'un boitier sur
les mesures rendues par le capteur.

int calibrateFromPoints( ArrayList<Double> rawValues,
ArrayList<Double> refValues)

Il est possible d'enregistrer jusqu'a cing points de correction. Les points de correction doivent étre
fournis en ordre croissant, et dans la plage valide du capteur. Le module effectue automatiquement une
interpolation linéaire de l'erreur entre les points spécifiés. N'oubliez pas d'appeler la méthode
saveToFl ash() du module sile réglage doit étre préservé.

Pour plus de plus amples possibilités d'appliquer une surcalibration aux capteurs, veuillez contacter
support@yoctopuce.com.

p
Parameétres :

rawValues tableau de nombres flottants, correspondant aux valeurs brutes rendues par le capteur pour les
points de correction.

refValues tableau de nombres flottants, correspondant aux valeurs corrigées désirées pour les points de
correction.

Retourne :
YAPI _ SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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genericsensor - describe() YGenericSensor
generi csensor. descri be()

Retourne un court texte décrivant de maniére non-ambiglie l'instance du capteur générique au
format TYPE( NAME) =SERI AL. FUNCTI ONI D.

String describe( )

Plus précisément, TYPE correspond au type de fonction, NAME correspond au nom utilsé lors du
premier accés a la fonction, SERI AL correspond au numéro de série du module si le module est
connecté, ou "unr esol ved" sinon, et FUNCTI ONI D correspond a l'identifiant matériel de la fonction
si le module est connecté. Par exemple, La methode va retourner
Rel ay( MyCust omNane. r el ayl) =RELAYLOL- 123456. r el ay1l si le module est déja connecté
ou Rel ay( BadCust omeNane. r el ayl) =unr esol ved si le module n'est pas déja connecté. Cette
methode ne declenche aucune transaction USB ou TCP et peut donc étre utilisé dans un debuggeur.

Retourne :
une chaine de caracteres décrivant le capteur générique (ex:

Rel ay( MyCust omName. rel ayl) =RELAYLO1- 123456. rel ayl)
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genericsensor - get_advertisedValue() YGenericSensor
genericsensor - advertisedValue()
generi csensor. get _adverti sedVal ue()

Retourne la valeur courante du capteur générique (pas plus de 6 caractéeres).

String get_advertisedValue( )

Retourne :
une chaine de caractéres représentant la valeur courante du capteur générique (pas plus de 6 caracteres).

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_ADVERTI SEDVALUE | NVALI D.
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genericsensor - get_currentRawValue() YGenericSensor
genericsensor - currentRawValue()
generi csensor. get _current Rawval ue()

Retourne la valeur brute retournée par le capteur (sans arrondi ni calibration).

double get_currentRawValue( )

Retourne :
une valeur numeérique représentant la valeur brute retournée par le capteur (sans arrondi ni calibration)

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_CURRENTRAWALUE | NVALI D.
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genericsensor - get_currentValue() YGenericSensor
genericsensor - currentValue()
generi csensor. get _current Val ue()

Retourne la valeur mesurée actuelle.

double get_currentValue( )

Retourne :
une valeur numeérique représentant la valeur mesurée actuelle

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_CURRENTVALUE | NVALI D.
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genericsensor - get_errorMessage() YGenericSensor
genericsensor - errorMessage()
generi csensor. get _error Message()

Retourne le message correspondant a la derniére erreur survenue lors de l'utilisation du capteur
générique.

String get_errorMessage( )

Cette méthode est principalement utile lorsque la librairie Yoctopuce est utilisée en désactivant la
gestion des exceptions.

Retourne :
une chaine de caractéres correspondant au message de la derniére erreur qui s'est produit lors de
l'utilisation du capteur générique.
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genericsensor —»get_errorType() YGenericSensor
genericsensor -errorType()
generi csensor. get _errorType()

Retourne le code d'erreur correspondant a la derniére erreur survenue lors de I'utilisation du capteur
générique.

int get_errorType()

Cette méthode est principalement utile lorsque la librairie Yoctopuce est utilisée en désactivant la
gestion des exceptions.

Retourne :
un nombre correspondant au code de la derniére erreur qui s'est produit lors de l'utilisation du capteur
générique.
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genericsensor - get_friendlyName() YGenericSensor
genericsensor - friendlyName()
generi csensor. get _friendl yNane()

Retourne un identifiant global du capteur générique au format NOM_MODULE. NOM FONCTI ON.
String get_friendlyName( )

Le chafne retournée utilise soit les noms logiques du module et du capteur générique si ils sont définis,
soit respectivement le numéro de série du module et l'identifant matériel du capteur générique (par
exemple: MyCust omNane. r el ay1l)

Retourne :
une chaine de caractéres identifiant le capteur générique en utilisant les noms logiques (ex:

MyCust omNane. rel ayl)

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_FRI ENDLYNANME_| NVALI D.
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genericsensor - get_functionDescriptor() YGenericSensor
genericsensor - functionDescriptor()
generi csensor. get _functionDescriptor()

Retourne un identifiant unique de type YFUN_DESCR correspondant a la fonction.

String get_functionDescriptor( )

Cet identifiant peut étre utilisé pour tester si deux instance de YFunct i on référencent physiquement
la méme fonction sur le méme module.

Retourne :
un identifiant de type YFUN_DESCR

Si la fonction n'a jamais été contactée, la valeur retournée sera
Y_FUNCTI ONDESCRI PTOR_I NVALI D
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genericsensor »get_functionld() YGenericSensor
genericsensor - functionld()
generi csensor.get _functionld()

Retourne l'identifiant matériel du capteur générique, sans référence au module.
String get_functionld( )

Par exampler el ay1l.

Retourne :
une chaine de caractéres identifiant le capteur générique (ex: r el ay 1)

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_FUNCTI ONI D_| NVALI D.
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genericsensor »get_hardwareld() YGenericSensor

genericsensor - hardwareld()
generi csensor. get _hardwarel d()

Retourne l'identifiant matériel unique du capteur générique au format SERI AL. FUNCTI ONI D.

String get_hardwareld( )
L'identifiant unique est composé du numéro de série du module et de l'identifiant matériel du capteur

générique (par example RELAYLOL- 123456. r el ayl).

Retourne :
une chaine de caractéres identifiant le capteur générique (ex: RELAYLOL- 123456. r el ayl)

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_HARDWAREI D | NVALI D.
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genericsensor - get_highestValue() YGenericSensor
genericsensor - highestValue()
generi csensor. get _hi ghest Val ue()

Retourne la valeur maximale observée pour la measure depuis le démarrage du module.

double get_highestValue()

~

Retourne :
une valeur numérique représentant la valeur maximale observée pour la measure depuis le démarrage du
module

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_HI GHESTVALUE_I| NVALI D.
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genericsensor - get_logFrequency() YGenericSensor
genericsensor - logFrequency()
generi csensor. get | ogFrequency()

Retourne la fréquence d'enregistrement des mesures dans le datalogger, ou "OFF" si les mesures
ne sont pas stockées dans la mémoire de I'enregistreur de données.

String get_logFrequency( )

Vs

Retourne :
une chaine de caractéres représentant la fréquence d'enregistrement des mesures dans le datalogger, ou
"OFF" si les mesures ne sont pas stockées dans la mémoire de I'enregistreur de données

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_LOGFREQUENCY_| NVALI D.
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genericsensor - get_logicalName() YGenericSensor
genericsensor - logicalName()
generi csensor. get | ogi cal Name()

Retourne le nom logique du capteur générique.

String get_logicalName( )

Retourne :
une chaine de caractéres représentant le nom logique du capteur générique.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_LOG CALNANME | NVALI D.
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genericsensor - get_lowestValue() YGenericSensor
genericsensor - lowestValue()
generi csensor. get | owest Val ue()

Retourne la valeur minimale observée pour la measure depuis le démarrage du module.

double get_lowestValue( )

~

Retourne :
une valeur numérique représentant la valeur minimale observée pour la measure depuis le démarrage du
module

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_LOWNESTVALUE_| NVALI D.




3. Reference

genericsensor . get_module() YGenericSensor
genericsensor -module()
generi csensor. get _nodul e()

Retourne I'objet YMbdul e correspondant au module Yoctopuce qui héberge la fonction.
YModule get_module()

Si la fonction ne peut étre trouvée sur aucun module, l'instance de YMbdul e retournée ne sera pas
joignable.

Retourne :
une instance de YModul e
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genericsensor - get_recordedData() YGenericSensor
genericsensor - recordedData()
generi csensor. get _recordedDat a()

Retourne un objet DataSet représentant des mesures de ce capteur précédemment enregistrées a
l'aide du Datalogger, pour l'intervalle de temps spécifié.

YDataSet get_recordedData( long startTime, long endTime)

Veuillez vous référer a la documentation de la classe DataSet pour plus plus d'informations sur la
maniére d'obtenir un apercu des mesures pour la période, et comment charger progressivement une
grande quantité de mesures depuis le dataLogger.

Cette méthode ne fonctionne que si le module utilise un firmware récent, car les objets DataSet ne sont
pas supportés par les firmwares antérieurs a la révision 13000.

Parameétres :

startTime le début de l'intervalle de mesure désiré, c'est & dire en nombre de secondes depuis le ler
janvier 1970 UTC. La valeur 0 peut étre utilisée pour ne poser aucune limite sur le début des
mesures.

endTime la find de l'intercalle de mesure désiré, c'est a dire en nombre de secondes depuis le ler janvier
1970 UTC. La valeur 0 peut étre utilisée pour ne poser aucune limite de fin.

Retourne :
une instance de YDataSet, dont les méthodes permettent de d'accéder aux données historiques souhaitées.




3. Reference

genericsensor - get_reportFrequency() YGenericSensor
genericsensor - reportFrequency()
generi csensor. get _report Frequency()

Retourne la fréquence de notification périodique des valeurs mesurées, ou "OFF" si les notifications
périodiques sont désactivées pour cette fonction.

String get_reportFrequency( )

Vs

Retourne :
une chaine de caracteres représentant la fréquence de notification périodique des valeurs mesurées, ou
"OFF" si les notifications périodiques sont désactivées pour cette fonction

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_REPORTFREQUENCY _| NVALI D.
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genericsensor »get_resolution() YGenericSensor
genericsensor —resolution()
generi csensor. get _resol ution()

Retourne la résolution des valeurs mesurées.
double get_resolution( )

La résolution correspond a la précision numérique de la représentation des mesures. Elle n'est pas
forcément identique a la précision réelle du capteur.

Retourne :
une valeur numérique représentant la résolution des valeurs mesurées

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_RESCLUTI ON_| NVALI D.
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YGenericSensor

genericsensor »get_signalBias()

genericsensor - signalBias()
generi csensor. get _signal Bi as()

Retourne le biais du signal électrique pour la correction du point zéro.

double get_signalBias( )
Un biais positif correspond a la correction d'un signal trop positif, tandis qu'un biais négatif correspond

a la correction d'un signal trop négatif.

Retourne :
une valeur numérique représentant le biais du signal électrique pour la correction du point zéro

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_SI GNALBI AS | NVALI D.
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genericsensor - get_signalRange() YGenericSensor
genericsensor - signalRange()
generi csensor. get _si gnal Range()

Retourne la plage de signal électrique utilisée par le capteur.

String get_signalRange( )

Retourne :
une chaine de caractéres représentant la plage de signal électrique utilisée par le capteur

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_SI GNALRANGE | NVALI D.
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genericsensor »get_signalUnit() YGenericSensor
genericsensor - signalUnit()
generi csensor.get _signal Unit()

Retourne l'unité du signal électrique utilisée par le capteur.

String get_signalUnit( )

Retourne :
une chaine de caractéres représentant I'unité du signal électrique utilisée par le capteur

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_SI GNALUNI T_| NVALI D.
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genericsensor - get_signalValue() YGenericSensor
genericsensor - signalValue()
generi csensor. get _si gnal Val ue()

Retourne la valeur mesurée du signal électrique utilisée par le capteur.

double get_signalValue( )

Retourne :
une valeur numeérique représentant la valeur mesurée du signal électrique utilisée par le capteur

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_SI GNALVALUE | NVALI D.
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genericsensor - get_unit() YGenericSensor
genericsensor - unit()generi csensor. get _unit ()

Retourne l'unité dans laquelle la measure est exprimée.

String get_unit()

Retourne :
une chaine de caractéres représentant l'unité dans laquelle la measure est exprimée

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_UNI T_| NVALI D.
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genericsensor - get_userData() YGenericSensor
genericsensor - userData()
generi csensor. get _userDat a()

Retourne le contenu de l'attribut userData, précédemment stocké a l'aide de la méthode
set _user Dat a.

Object get_userData( )

Cet attribut n'es pas utilisé directement par I'API. Il est a la disposition de I'appelant pour stocker un
contexte.

Retourne :
I'objet stocké précédemment par I'appelant.
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genericsensor - get_valueRange() YGenericSensor
genericsensor - valueRange()
generi csensor. get val ueRange()

Retourne la plage de valeurs physiques mesurés par le capteur.

String get_valueRange( )

Retourne :
une chaine de caractéres représentant la plage de valeurs physiques mesurés par le capteur

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_VALUERANGE | NVALI D.
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genericsensor —isOnline() YGenericSensor
generi csensor.isOnline()

Vérifie si le module hébergeant le capteur générique est joignable, sans déclencher d'erreur.

boolean isOnline( )

Si les valeurs des attributs en cache du capteur générique sont valides au moment de I'appel, le
module est considéré joignable. Cette fonction ne cause en aucun cas d'exception, quelle que soit
I'erreur qui pourrait se produire lors de la vérification de joignabilité.

Retourne :
t r ue sile capteur générique est joignable, f al se sinon
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genericsensor —load()generi csensor. | oad() YGenericSensor

Met en cache les valeurs courantes du capteur générique, avec une durée de validité spécifiée.

int load( long msValidity)

Par défaut, lorsqu'on accede a un module, tous les attributs des fonctions du module sont
automatiquement mises en cache pour la durée standard (5 ms). Cette méthode peut étre utilisée pour
marquer occasionellement les données cachées comme valides pour une plus longue période, par

exemple dans le but de réduire le trafic réseau.

~

Paramétres :
msValidity un entier correspondant a la durée de validité attribuée aux les parametres chargés, en

millisecondes

Retourne :
YAPI _ SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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genericsensor - loadCalibrationPoints() YGenericSensor
generi csensor. | oadCal i brati onPoi nts()

Récupére les points de correction de mesure précédemment enregistrés a l'aide de la méthode
cal i brat eFr onPoi nt s.

int loadCalibrationPoints( ArrayList<Double> rawValues,
ArrayList<Double> refValues)

Paramétres :

rawValues tableau de nombres flottants, qui sera rempli par la fonction avec les valeurs brutes des points
de correction.

refValues tableau de nombres flottants, qui sera rempli par la fonction avec les valeurs désirées des
points de correction.

Retourne :
YAPI _ SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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genericsensor - nextGenericSensor() YGenericSensor
generi csensor. next Generi cSensor ()

Continue I'énumération des capteurs génériques commencée a l'aide de
yFirst Generi cSensor ().

YGenericSensor nextGenericSensor( )

Retourne :

un pointeur sur un objet YGener i cSensor accessible en ligne, ou nul | lorsque I'énumération est
terminée.
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genericsensor -registerTimedReportCallback() YGenericSensor
generi csensor. regi sterTi medReport Cal | back(
)

Enregistre la fonction de callback qui est appelée a chaque notification périodique.

int registerTimedReportCallback( TimedReportCallback callback)

Ce callback n'est appelé que durant I'exécution de yS| eep ou yHandl eEvent s. Cela permet a
I'appelant de contréler quand les callbacks peuvent se produire. Il est important d'appeler I'une de ces
deux fonctions périodiquement pour garantir que les callbacks ne soient pas appelés trop tard. Pour
désactiver un callback, il suffit d'appeler cette méthode en lui passant un pointeur nul.

Parameétres :

callback la fonction de callback a rappeler, ou un pointeur nul. La fonction de callback doit accepter deux
arguments: I'object fonction dont la valeur a changé, et un objet YMeasure décrivant la nouvelle
valeur publiée.
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genericsensor »registerValueCallback() YGenericSensor
generi csensor. regi st er Val ueCal | back()

Enregistre la fonction de callback qui est appelée a chaque changement de la valeur publiée.

int registerValueCallback( UpdateCallback callback)

Ce callback n'est appelé que durant I'exécution de yS| eep ou yHandl eEvent s. Cela permet a
I'appelant de contréler quand les callback peuvent se produire. Il est important d'appeler I'une de ces
deux fonctions périodiquement pour garantir que les callback ne soient pas appelés trop tard. Pour
désactiver un callback, il suffit d'appeler cette méthode en lui passant un pointeur nul.

Parameétres :

callback la fonction de callback a rappeler, ou un pointeur nul. La fonction de callback doit accepter deux
arguments: l'object fonction dont la valeur a changé, et la chalne de caractére décrivant la
nouvelle valeur publiée.
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genericsensor - set_highestValue() YGenericSensor
genericsensor - setHighestValue()
generi csensor. set _hi ghest Val ue()

Modifie la mémoire de valeur maximale observée.

int set_highestValue( double newval)

Ve

Paramétres :
newval une valeur numérique représentant la mémoire de valeur maximale observée

Retourne :
YAPI _ SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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genericsensor - set_logFrequency|() YGenericSensor
genericsensor - setLogFrequency()
generi csensor. set | ogFrequency()

Madifie la fréquence d'enregistrement des mesures dans le datalogger.
int set_logFrequency( String newval)

La fréquence peut étre spécifiée en mesures par secondes, en mesures par minutes (par exemple
"15/m") ou en mesures par heure (par exemple "4/h"). Pour désactiver I'enregistrement des mesures de
cette fonction, utilisez la valeur "OFF".

~

Parameétres :

newval une chaine de caractéres représentant la fréquence d'enregistrement des mesures dans le
datalogger

Retourne :
YAPI _ SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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genericsensor - set_logicalName() YGenericSensor
genericsensor - setLogicalName()
generi csensor. set | ogi cal Nane()

Modifie le nom logique du capteur générique.

int set_logicalName( String newval)

Vous pouvez utiliser yCheckLogi cal Nane() pour vérifier si votre parametre est valide. N'oubliez
pas d'appeler la méthode saveToFl ash() du module si le réglage doit étre préservé.

Ve

Paramétres :
newval une chaine de caractéres représentant le nom logique du capteur générique.

Retourne :
YAPI _ SUCCESS si I'appel se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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genericsensor - set_lowestValue()
genericsensor - setLowestValue()
generi csensor. set | owest Val ue()

YGenericSensor

Modifie la mémoire de valeur minimale observée.

int set_lowestValue( double newval)

Ve

Paramétres :
newval une valeur numérique représentant la mémoire de valeur minimale observée

Retourne :
YAPI _ SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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genericsensor - set_reportFrequency() YGenericSensor
genericsensor - setReportFrequency()
generi csensor. set _report Frequency()

Maodifie la fréquence de naotification périodique des valeurs mesurées.
int set_reportFrequency( String newval)

La fréquence peut étre spécifiée en mesures par secondes, en mesures par minutes (par exemple
"15/m") ou en mesures par heure (par exemple "4/h"). Pour désactiver les notifications périodiques pour
cette fonction, utilisez la valeur "OFF".

~

Parametres :

newval une chaine de caractéres représentant la fréquence de notification périodique des valeurs
mesurées

Retourne :
YAPI _ SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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genericsensor - set_resolution() YGenericSensor
genericsensor - setResolution()
genericsensor.set _resol ution()

Modifie la résolution des valeurs physique mesurées.
int set_resolution( double newval)

La résolution correspond a la précision de l'affichage des mesures. Elle ne change pas la précision de
la mesure elle-méme.

Parameétres :
newval une valeur numérique représentant la résolution des valeurs physigue mesurées

Retourne :
YAPI _SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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genericsensor - set_signalBias() YGenericSensor
genericsensor - setSignalBias()
generi csensor. set _signal Bi as()

Madifie le biais du signal électrique pour la correction du point zéro.
int set_signalBias( double newval)

Si votre signal électrique est positif lorsqu'il devrait étre nul, configurez un biais positif de la méme
valeur afin de corriger I'erreur.

Parameétres :
newval une valeur numérique représentant le biais du signal électrique pour la correction du point zéro

Retourne :
YAPI _SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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genericsensor - set_signalRange() YGenericSensor
genericsensor - setSignalRange()
generi csensor. set _si gnal Range()

Modifie la plage de signal électrique utilisée par le capteur.

int set_signalRange( String newval)

~

Paramétres :
newval une chaine de caractéres représentant la plage de signal électrique utilisée par le capteur

Retourne :
YAPI _ SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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genericsensor - set_unit() YGenericSensor
genericsensor - setUnit()
generi csensor.set _unit()

Change l'unité dans laquelle la valeur mesurée est exprimée.

int set_unit( String newval)

N'oubliez pas d'appeler la méthode saveToF| ash() du module si le réglage doit étre préservé.

Parameétres :
newval une chaine de caractéres

Retourne :
YAPI _SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.




3. Reference

genericsensor - set_userData() YGenericSensor
genericsensor - setUserData()
generi csensor. set _userDat a()

Enregistre un contexte libre dans I'attribut userData de la fonction, afin de le retrouver plus tard a
l'aide de la méthode get _user Dat a.

void set_userData( Object data)

Cet attribut n'es pas utilisé directement par I'API. Il est a la disposition de I'appelant pour stocker un
contexte.

Paramétres :
data objet quelconque a mémoriser
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genericsensor - set_valueRange() YGenericSensor
genericsensor - setValueRange()
generi csensor. set _val ueRange()

Modifie la plage de valeurs physiques mesurés par le capteur.
int set_valueRange( String newval)

Le changement de plage peut avoir pour effet de bord un changement automatique de la résolution
affichée.

Parameétres :
newval une chaine de caractéres représentant la plage de valeurs physiques mesurés par le capteur

Retourne :
YAPI _SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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genericsensor - zeroAdjust() YGenericSensor
generi csensor. zer oAdj ust ()

Ajuste le biais du signal de sorte a ce que la valeur actuelle du signal soit interprétée comme zéro
(tare).

int zeroAdjust()

Retourne :
YAPI _ SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.




3. Reference

3.19. Interface de la fonction Gyro

La librairie de programmation Yoctopuce permet lire une valeur instantanée du capteur, ainsi que les
extrémas atteints.

Pour utiliser les fonctions décrites ici, vous devez inclure:

<script type="text/javascript' src="yocto_gyro.js'></script>
nodej s | var yoctolib = require(‘yoctolib’);

var YGyro = yoctolib.YGyro;

[ php | require_once('yocto_gyro.php’);
#include "yocto_gyro.h"

#import "yocto_gyro.h"

uses yocto_gyro;

yocto_gyro.vb

yocto_gyro.cs

import com.yoctopuce.YoctoAPL.YGyro;
from yocto_gyro import *

Fonction globales
yFindGyro(func)
Permet de retrouver un gyroscope d'aprés un identifiant donné.
yFirstGyro()
Commence I'énumération des gyroscopes accessibles par la librairie.
Méthodes des objets YG/r o

gyro - calibrateFromPoints(rawValues, refValues)

Enregistre des points de correction de mesure, typiquement pour compenser |'effet d'un botftier sur les
mesures rendues par le capteur.

gyro —describe()
Retourne un court texte décrivant de maniére non-ambiglie l'instance du gyroscope au format
TYPE( NAVE) =SERI AL. FUNCTI ONI D.

gyro —get_advertisedValue()
Retourne la valeur courante du gyroscope (pas plus de 6 caractéres).

gyro —get_currentRawValue()

Retourne la valeur brute retournée par le capteur (sans arrondi ni calibration), en degrés par seconde, sous
forme de nombre a virgule.

gyro —get_currentValue()

Retourne la valeur actuelle de la vitesse angulaire, en degrés par seconde, sous forme de nombre a virgule.
gyro —get_errorMessage()

Retourne le message correspondant a la derniére erreur survenue lors de l'utilisation du gyroscope.
gyro —get_errorType()

Retourne le code d'erreur correspondant a la derniére erreur survenue lors de l'utilisation du gyroscope.
gyro —get_friendlyName()

Retourne un identifiant global du gyroscope au format NOM_MODULE. NOM_FONCTI ON.
gyro —get_functionDescriptor()

Retourne un identifiant unique de type YFUN_DESCR correspondant a la fonction.
gyro —get_functionld()

Retourne l'identifiant matériel du gyroscope, sans référence au module.

gyro —get_hardwareld()
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Retourne l'identifiant matériel unique du gyroscope au format SERI AL. FUNCTI ONI D.

gyro —»get_heading()

Retourne une estimation du cap (angle de lacet), basée sur l'intégration de mesures gyroscopiques combinée
a des mesures statiques d'accélération et de champ magnétique.

gyro —get_highestValue()
Retourne la valeur maximale observée pour la vitesse angulaire depuis le démarrage du module.

gyro —get_logFrequency()

Retourne la fréquence d'enregistrement des mesures dans le datalogger, ou "OFF" si les mesures ne sont
pas stockées dans la mémoire de I'enregistreur de données.

gyro —get_logicalName()
Retourne le nom logique du gyroscope.
gyro —get_lowestValue()
Retourne la valeur minimale observée pour la vitesse angulaire depuis le démarrage du module.
gyro —get_module()
Retourne I'objet YMbdul e correspondant au module Yoctopuce qui héberge la fonction.
gyro —-get_module_async(callback, context)
Retourne I'objet YMbdul e correspondant au module Yoctopuce qui héberge la fonction.
gyro —get_pitch()

Retourne une estimation de l'assiette (angle de tangage), basée sur l'intégration de mesures gyroscopiques
combinée a des mesures statiques d'accélération et de champ magnétique.

gyro —get_quaternionW()

Retourne la composante W (composante réelle) du quaternion décrivant I'orientation estimatée du module,
basée sur l'intégration de mesures gyroscopiques combinée a des mesures statiques d'accélération et de
champ magnétique.

gyro —get_quaternionX()

Retourne la composante X du quaternion décrivant l'orientation estimatée du module, basée sur l'intégration
de mesures gyroscopiques combinée a des mesures statiques d'accélération et de champ magnétique.

gyro —get_quaternionY()

Retourne la composante Y du quaternion décrivant 'orientation estimatée du module, basée sur l'intégration
de mesures gyroscopiques combinée a des mesures statiques d'accélération et de champ magnétique.

gyro —get_quaternionZ()

Retourne la composante Z du quaternion décrivant I'orientation estimatée du module, basée sur l'intégration
de mesures gyroscopiques combinée a des mesures statiques d'accélération et de champ magnétique.

gyro —get_recordedData(startTime, endTime)

Retourne un objet DataSet représentant des mesures de ce capteur précédemment enregistrées a l'aide du
DatalLogger, pour l'intervalle de temps spécifié.

gyro -»get_reportFrequency()

Retourne la fréquence de notification périodique des valeurs mesurées, ou "OFF" si les notifications
périodiques sont désactivées pour cette fonction.

gyro —get_resolution()

Retourne la résolution des valeurs mesurées.

gyro —get_roll()

Retourne une estimation de l'inclinaison (angle de roulis), basée sur l'intégration de mesures gyroscopiques
combinée a des mesures statiques d'accélération et de champ magnétique.

gyro —get_unit()
Retourne 'unité dans laquelle la vitesse angulaire est exprimée.
gyro —get_userData()

Retourne le contenu de l'attribut userData, précédemment stocké a I'aide de la méthode set _user Dat a.
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gyro —get_xValue()
Retourne la vitesse angulaire autour de I'axe X du module, sous forme de nombre a virgule.

gyro —get_yValue()
Retourne la vitesse angulaire autour de I'axe Y du module, sous forme de nombre a virgule.

gyro —get_zValue()
Retourne la vitesse angulaire autour de I'axe Z du module, sous forme de nombre a virgule.

gyro —isOnline()
Vérifie si le module hébergeant le gyroscope est joignable, sans déclencher d'erreur.

gyro —isOnline_async(callback, context)
Vérifie si le module hébergeant le gyroscope est joignable, sans déclencher d'erreur.

gyro —load(msValidity)
Met en cache les valeurs courantes du gyroscope, avec une durée de validité spécifiée.

gyro - loadCalibrationPoints(rawValues, refValues)

Récupére les points de correction de mesure précédemment enregistrés a l'aide de la méthode
cal i brat eFr onPoi nt s.

gyro —load_async(msValidity, callback, context)
Met en cache les valeurs courantes du gyroscope, avec une durée de validité spécifiée.

gyro - nextGyro()
Continue I'énumération des gyroscopes commencée a l'aide de YFi r st Gyr o() .

gyro —registerAnglesCallback(callback)

Enregistre une fonction de callback qui sera appelée a chaque changement de I'estimation de l'orientation du
module.

gyro —registerQuaternionCallback(callback)

Enregistre une fonction de callback qui sera appelée a chaque changement de I'estimation de l'orientation du
module.

gyro —registerTimedReportCallback(callback)
Enregistre la fonction de callback qui est appelée a chaque notification périodique.

gyro —registerValueCallback(callback)
Enregistre la fonction de callback qui est appelée a chaque changement de la valeur publiée.

gyro —set_highestValue(newval)
Modifie la mémoire de valeur maximale observée.

gyro —set_logFrequency(newval)
Modifie la fréquence d'enregistrement des mesures dans le datalogger.

gyro —set_logicalName(newval)
Modifie le nom logique du gyroscope.

gyro —set_lowestValue(newval)
Modifie la mémoire de valeur minimale observée.

gyro —set_reportFrequency(newval)
Modifie la fréquence de notification périodique des valeurs mesurées.

gyro —set_resolution(newval)
Modifie la résolution des valeurs physique mesurées.

gyro - set_userData(data)
Enregistre un contexte libre dans l'attribut userData de la fonction, afin de le retrouver plus tard a l'aide de la
méthode get _user Dat a.

gyro —wait_async(callback, context)

Attend que toutes les commandes asynchrones en cours d'exécution sur le module soient terminées, et
appelle le callback passé en paramétre.
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YGyro.FindGyro() YGyro
yFindGyro()YGyr o. Fi ndGyr o()

Permet de retrouver un gyroscope d'aprés un identifiant donné.
YGyro FindGyro( String func)

L'identifiant peut étre spécifié sous plusieurs formes:

- NomLogiqueFonction

- NoSerieModule.ldentifiantFonction

- NoSerieModule.NomLogiqueFonction

- NomLogiqueModule.ldentifiantMatériel

- NomLogiqueModule.NomLogiqueFonction

Cette fonction n'exige pas que le gyroscope soit en ligne au moment ou elle est appelée, I'objet
retourné sera néanmoins valide. Utiliser la méthode YGyr 0. i sOnl i ne() pour tester si le gyroscope
est utilisable a un moment donné. En cas d'ambiguité lorsqu'on fait une recherche par nom logique,
aucune erreur ne sera notifiée: la premiére instance trouvée sera renvoyée. La recherche se fait
d'abord par nom matériel, puis par nom logique.

Parametres :
func une chaine de caractéres qui référence le gyroscope sans ambiguité

Retourne :
un objet de classe YOy 0 qui permet ensuite de contréler le gyroscope.




3. Reference

YGyro.FirstGyro() YGyro
yFirstGyro()YGyro. First Gyro()

Commence I'énumération des gyroscopes accessibles par la librairie.
YGyro FirstGyro( )

Utiliser la fonction YGyr 0. next Gyr o() pour itérer sur les autres gyroscopes.

Retourne :
un pointeur sur un objet YGyT 0, correspondant au premier gyroscope accessible en ligne, ou nul | siil n'y
a pas de gyroscopes disponibles.




3. Reference

gyro - calibrateFromPoints() YGyro
gyro. cal i br at eFr onPoi nt s()

Enregistre des points de correction de mesure, typiquement pour compenser I'effet d'un botitier sur
les mesures rendues par le capteur.

int calibrateFromPoints( ArrayList<Double> rawValues,
ArrayList<Double> refValues)

Il est possible d'enregistrer jusqu'a cing points de correction. Les points de correction doivent étre
fournis en ordre croissant, et dans la plage valide du capteur. Le module effectue automatiquement une
interpolation linéaire de l'erreur entre les points spécifiés. N'oubliez pas d'appeler la méthode
saveToFl ash() du module sile réglage doit étre préservé.

Pour plus de plus amples possibilités d'appliquer une surcalibration aux capteurs, veuillez contacter
support@yoctopuce.com.

p
Parametres :

rawValues tableau de nombres flottants, correspondant aux valeurs brutes rendues par le capteur pour les
points de correction.

refValues tableau de nombres flottants, correspondant aux valeurs corrigées désirées pour les points de
correction.

Retourne :
YAPI _ SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.




3. Reference

gyro —describe()gyr o. descri be() YGyro

Retourne un court texte décrivant de maniére non-ambigle l'instance du gyroscope au format
TYPE( NAVE) =SERI AL. FUNCTI ONI D.

String describe( )

Plus précisément, TYPE correspond au type de fonction, NAME correspond au nom utilsé lors du
premier accés a la fonction, SERI AL correspond au numéro de série du module si le module est
connecté, ou " unr esol ved" sinon, et FUNCTI ONI D correspond a l'identifiant matériel de la fonction
si le module est connecté. Par exemple, La methode va retourner
Rel ay( MyCust omNane. rel ayl) =RELAYLOL- 123456. r el ayl si le module est déja connecté
ou Rel ay( BadCust oneNane. r el ay1) =unr esol ved si le module n'est pas déja connecté. Cette
methode ne declenche aucune transaction USB ou TCP et peut donc étre utilisé dans un debuggeur.

Retourne :
une chaine de caractéres décrivant le gyroscope (ex:

Rel ay( MyCust omName. rel ayl) =RELAYLO1- 123456. rel ayl)




3. Reference

gyro —get_advertisedValue() YGyro
gyro —advertisedValue()
gyro. get _adverti sedVal ue()

Retourne la valeur courante du gyroscope (pas plus de 6 caractéres).

String get_advertisedValue( )

Retourne :
une chaine de caractéres représentant la valeur courante du gyroscope (pas plus de 6 caracteres).

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_ADVERTI SEDVALUE | NVALI D.




3. Reference

gyro —get_currentRawValue() YGyro
gyro - currentRawValue()
gyr o. get _current Rawval ue()

Retourne la valeur brute retournée par le capteur (sans arrondi ni calibration), en degrés par
seconde, sous forme de nombre a virgule.

double get_currentRawValue( )

Vs

Retourne :
une valeur numérique représentant la valeur brute retournée par le capteur (sans arrondi ni calibration), en
degrés par seconde, sous forme de nombre a virgule

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_CURRENTRAW/ALUE | NVALI D.




3. Reference

gyro —get_currentValue() YGyro
gyro —currentValue()gyr o. get _current Val ue()

Retourne la valeur actuelle de la vitesse angulaire, en degrés par seconde, sous forme de nombre a
virgule.

double get_currentValue( )

Ve

Retourne :
une valeur numérique représentant la valeur actuelle de la vitesse angulaire, en degrés par seconde, sous
forme de nombre a virgule

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_CURRENTVALUE_| NVALI D.




3. Reference

gyro —get_errorMessage() YGyro
gyro —errorMessage()gyr o. get _error Message()

Retourne le message correspondant a la derniére erreur survenue lors de l'utilisation du gyroscope.
String get_errorMessage( )

Cette méthode est principalement utile lorsque la librairie Yoctopuce est utilisée en désactivant la
gestion des exceptions.

Retourne :
une chaine de caractéres correspondant au message de la derniére erreur qui s'est produit lors de
l'utilisation du gyroscope.




3. Reference

gyro —-get_errorType() YGyro
gyro —errorType()gyro. get _error Type()

Retourne le code d'erreur correspondant a la derniére erreur survenue lors de l'utilisation du
gyroscope.

int get_errorType()

Cette méthode est principalement utile lorsque la librairie Yoctopuce est utilisée en désactivant la
gestion des exceptions.

Retourne :
un nombre correspondant au code de la derniere erreur qui s'est produit lors de l'utilisation du gyroscope.




3. Reference

gyro —get_friendlyName() YGyro
gyro - friendlyName()gyr o. get _fri endl yNane()

Retourne un identifiant global du gyroscope au format NOM_MODULE. NOMV_FONCTI ON.
String get_friendlyName( )

Le chaine retournée utilise soit les noms logiques du module et du gyroscope si ils sont définis, soit
respectivement le numéro de série du module et l'identifant matériel du gyroscope (par exemple:
MyCust omNane. rel ayl)

Vs

Retourne :
une chaine de caractéres identifiant le gyroscope en utilisant les noms logiques (ex:
MyCust omNane. r el ayl)

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_FRI ENDLYNANME_| NVALI D.




3. Reference

gyro —get_functionDescriptor() YGyro
gyro - functionDescriptor()
gyro. get _functionDescriptor()

Retourne un identifiant unique de type YFUN_DESCR correspondant a la fonction.

String get_functionDescriptor( )

Cet identifiant peut étre utilisé pour tester si deux instance de YFunct i on référencent physiquement
la méme fonction sur le méme module.

Retourne :
un identifiant de type YFUN_DESCR

Si la fonction n'a jamais été contactée, la valeur retournée sera
Y_FUNCTI ONDESCRI PTOR_I NVALI D




3. Reference

gyro —get_functionld() YGyro
gyro —functionld()gyr o. get _functi onl d()

Retourne l'identifiant matériel du gyroscope, sans référence au module.
String get_functionld( )

Par exampler el ay1l.

Retourne :
une chaine de caractéres identifiant le gyroscope (ex: r el ay1)

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_FUNCTI ONI D_I NVALI D.




3. Reference

gyro —get_hardwareld() YGyro
gyro - hardwareld()gyr o. get _har dwar el d()

Retourne l'identifiant matériel unique du gyroscope au format SERI AL. FUNCTI ONI D.
String get_hardwareld( )

L'identifiant unique est composé du numéro de série du module et de l'identifiant matériel du gyroscope
(par example RELAYLOL- 123456. r el ayl).

Retourne :
une chaine de caractéres identifiant le gyroscope (ex: RELAYLOL- 123456. r el ayl)

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_HARDWAREI D | NVALI D.




3. Reference
YGyro

gyro —get_heading()
gyro —heading()gyr o. get _headi ng()
Retourne une estimation du cap (angle de lacet), basée sur l'intégration de mesures gyroscopiques

combinée a des mesures statiques d'accélération et de champ magnétique.

double get_heading( )
L'axe de lacet peut étre attribué a n'importe laquelle des direction physiques X, Y ou Z du module a

l'aide des méthodes de la classe YRef Fr ane.

Retourne :
un nombre a virgule correspondant au cap, exprimé en degrés (entre 0 et 360).




3. Reference

gyro —get_highestValue() YGyro
gyro - highestValue()gyr 0. get _hi ghest Val ue()

Retourne la valeur maximale observée pour la vitesse angulaire depuis le démarrage du module.

double get_highestValue()

Ve

Retourne :
une valeur numérique représentant la valeur maximale observée pour la vitesse angulaire depuis le
démarrage du module

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_HI GHESTVALUE_I| NVALI D.




3. Reference

gyro —get_logFrequency() YGyro
gyro - logFrequency()gyr 0. get _| ogFrequency()

Retourne la fréquence d'enregistrement des mesures dans le datalogger, ou "OFF" si les mesures
ne sont pas stockées dans la mémoire de I'enregistreur de données.

String get_logFrequency( )

Ve

Retourne :
une chaine de caractéres représentant la fréquence d'enregistrement des mesures dans le datalogger, ou
"OFF" si les mesures ne sont pas stockées dans la mémoire de I'enregistreur de données

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_LOGFREQUENCY_| NVALI D.




3. Reference

gyro —get_logicalName() YGyro
gyro —logicalName()gyr o. get _I ogi cal Nane()

Retourne le nom logique du gyroscope.

String get_logicalName( )

Retourne :
une chaine de caractéres représentant le nom logique du gyroscope.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_LOG CALNANME | NVALI D.




3. Reference

gyro —get_lowestValue() YGyro
gyro - lowestValue()gyr o. get _| owest Val ue()

Retourne la valeur minimale observée pour la vitesse angulaire depuis le démarrage du module.

double get_lowestValue( )

Ve

Retourne :
une valeur numérique représentant la valeur minimale observée pour la vitesse angulaire depuis le
démarrage du module

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_LOWNESTVALUE_| NVALI D.




3. Reference

gyro —get_module() YGyro
gyro -module()gyr o. get _nodul e()

Retourne I'objet YMbdul e correspondant au module Yoctopuce qui héberge la fonction.
YModule get_module()

Si la fonction ne peut étre trouvée sur aucun module, l'instance de YMbdul e retournée ne sera pas
joignable.

Retourne :
une instance de YModul e




3. Reference
YGyro

gyro —get_pitch()

gyro - pitch()gyr o. get _pitch()
Retourne une estimation de l'assiette (angle de tangage), basée sur l'intégration de mesures
gyroscopiques combinée a des mesures statiques d'accélération et de champ magnétique.

double get_pitch()
L'axe de tangage peut étre attribué a n'importe laquelle des direction physiques X, Y ou Z du module a

l'aide des méthodes de la classe YRef Fr ane.

Retourne :
un nombre a virgule correspondant a l'assiette, exprimée en degrés (entre -90 et +90).




3. Reference

gyro —get_quaternionW() YGyro
gyro - quaternionW()gyr o. get _quat er ni onW()

Retourne la composante w (composante réelle) du quaternion décrivant l'orientation estimatée du
module, basée sur l'intégration de mesures gyroscopiques combinée a des mesures statiques
d'accélération et de champ magnétique.

double get_quaternionW( )

Retourne :
un nombre a virgule correspondant a la composante Wdu quaternion.




3. Reference

gyro —get_quaternionX() YGyro
gyro - quaternionX()gyr o. get _quat er ni onX()

Retourne la composante x du quaternion décrivant l'orientation estimatée du module, basée sur
I'intégration de mesures gyroscopiques combinée a des mesures statiques d'accélération et de
champ magnétique.

double get_quaternionX( )

La composante x est essentiellement corrélée aux rotations sur I'axe de roulis.

Retourne :
un nombre a virgule correspondant a la composante X du quaternion.




3. Reference

gyro —get_quaternionY() YGyro
gyro - quaternionY()gyr o. get _quat er ni onY()

Retourne la composante y du quaternion décrivant l'orientation estimatée du module, basée sur
l'intégration de mesures gyroscopiques combinée a des mesures statiques d'accélération et de
champ magnétique.

double get_quaternionY( )

La composante y est essentiellement corrélée aux rotations sur I'axe de tangage.

Retourne :
un nombre a virgule correspondant a la composante y du quaternion.




3. Reference

gyro —get_quaternionZ() YGyro
gyro - quaternionZ()gyr o. get _quat er ni onZ()

Retourne la composante z du quaternion décrivant I'orientation estimatée du module, basée sur
I'intégration de mesures gyroscopiques combinée a des mesures statiques d'accélération et de
champ magnétique.

double get_quaternionZ()

La composante z est essentiellement corrélée aux rotations sur I'axe de lacet.

Retourne :
un nombre a virgule correspondant a la composante Z du quaternion.




3. Reference

gyro —get_recordedData() YGyro
gyro —recordedData()gyr 0. get _r ecor dedDat a()

Retourne un objet DataSet représentant des mesures de ce capteur précédemment enregistrées a
l'aide du Datal.ogger, pour l'intervalle de temps spécifié.

YDataSet get_recordedData( long startTime, long endTime)

Veuillez vous référer a la documentation de la classe DataSet pour plus plus d'informations sur la
maniére d'obtenir un apercu des mesures pour la période, et comment charger progressivement une
grande quantité de mesures depuis le dataLogger.

Cette méthode ne fonctionne que si le module utilise un firmware récent, car les objets DataSet ne sont
pas supportés par les firmwares antérieurs a la révision 13000.

Parameétres :

startTime le début de l'intervalle de mesure désiré, c'est a dire en nombre de secondes depuis le ler
janvier 1970 UTC. La valeur 0 peut étre utilisée pour ne poser aucune limite sur le début des
mesures.

endTime la find de l'intercalle de mesure désiré, c'est a dire en nombre de secondes depuis le ler janvier
1970 UTC. La valeur 0 peut étre utilisée pour ne poser aucune limite de fin.

Retourne :
une instance de YDataSet, dont les méthodes permettent de d'accéder aux données historiques souhaitées.




3. Reference

gyro —get_reportFrequency() YGyro
gyro —reportFrequency()
gyro. get _report Frequency()

Retourne la fréquence de notification périodique des valeurs mesurées, ou "OFF" si les notifications
périodiques sont désactivées pour cette fonction.

String get_reportFrequency( )

Vs

Retourne :
une chaine de caractéres représentant la fréquence de notification périodique des valeurs mesurées, ou
"OFF" si les naotifications périodiques sont désactivées pour cette fonction

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_REPORTFREQUENCY _| NVALI D.




3. Reference

gyro —get_resolution() YGyro
gyro —resolution()gyr o. get _resol uti on()

Retourne la résolution des valeurs mesurées.
double get_resolution( )

La résolution correspond a la précision numérique de la représentation des mesures. Elle n'est pas
forcément identique a la précision réelle du capteur.

Retourne :
une valeur numérigue représentant la résolution des valeurs mesurées

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_RESCOLUTI ON_| NVALI D.




3. Reference

gyro —get_roll() YGyro
gyro —roll()gyro. get _roll ()

Retourne une estimation de l'inclinaison (angle de roulis), basée sur l'intégration de mesures
gyroscopiques combinée a des mesures statiques d'accélération et de champ magnétique.

double get_roll()

L'axe de roulis peut étre attribué a n'importe laquelle des direction physiques X, Y ou Z du module a
I'aide des méthodes de la classe YRef Fr ane.

Retourne :
un nombre a virgule correspondant & l'inclinaison, exprimée en degrés (entre -180 et +180).




3. Reference

gyro —get_unit() YGyro
gyro - unit()gyr o. get _uni t ()

Retourne l'unité dans laquelle la vitesse angulaire est exprimée.

String get_unit()

Retourne :
une chaine de caractéres représentant l'unité dans laquelle la vitesse angulaire est exprimée

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_UNI T_| NVALI D.




3. Reference

gyro - get_userData() YGyro
gyro —userData()gyr 0. get _user Dat a()

Retourne le contenu de l'attribut userData, précédemment stocké a l'aide de la méthode
set _user Dat a.

Object get_userData( )

Cet attribut n'es pas utilisé directement par I'API. Il est a la disposition de I'appelant pour stocker un
contexte.

Retourne :
I'objet stocké précédemment par I'appelant.




3. Reference

gyro —get_xValue() YGyro
gyro - xValue()gyr o. get _xVal ue()

Retourne la vitesse angulaire autour de I'axe X du module, sous forme de nombre a virgule.

double get_xValue( )

Ve

Retourne :
une valeur numérique représentant la vitesse angulaire autour de I'axe X du module, sous forme de nombre
a virgule

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_XVALUE | NVALI D.




3. Reference

gyro —get_yValue() YGyro
gyro -yValue()gyr o. get _yVal ue()

Retourne la vitesse angulaire autour de I'axe Y du module, sous forme de nombre a virgule.

double get_yValue()

Ve

Retourne :
une valeur numérique représentant la vitesse angulaire autour de I'axe Y du module, sous forme de nombre
a virgule

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_YVALUE_| NVALI D.




3. Reference

gyro —-get_zValue() YGyro
gyro -»zValue()gyr o. get _zVal ue()

Retourne la vitesse angulaire autour de I'axe Z du module, sous forme de nombre a virgule.

double get_zValue()

Ve

Retourne :
une valeur numérique représentant la vitesse angulaire autour de I'axe Z du module, sous forme de nombre
a virgule

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_ZVALUE | NVALI D.




3. Reference

gyro —isOnline()gyro. i sOnli ne() YGyro

Vérifie si le module hébergeant le gyroscope est joignable, sans déclencher d'erreur.

boolean isOnline( )

Si les valeurs des attributs en cache du gyroscope sont valides au moment de I'appel, le module est
considéré joignable. Cette fonction ne cause en aucun cas d'exception, quelle que soit I'erreur qui
pourrait se produire lors de la vérification de joignabilité.

Retourne :
t r ue sile gyroscope est joignable, f al se sinon




3. Reference

gyro —load()gyro. | oad() YGyro

Met en cache les valeurs courantes du gyroscope, avec une durée de validité spécifiée.
int load( long msValidity)

Par défaut, lorsqu'on accede a un module, tous les attributs des fonctions du module sont
automatiquement mises en cache pour la durée standard (5 ms). Cette méthode peut étre utilisée pour
marquer occasionellement les données cachées comme valides pour une plus longue période, par
exemple dans le but de réduire le trafic réseau.

~

Parametres :

msValidity un entier correspondant a la durée de validité attribuée aux les parametres chargés, en
millisecondes

Retourne :
YAPI _ SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.




3. Reference

gyro —loadCalibrationPoints() YGyro
gyro. |l oadCal i brati onPoi nts()

Récupére les points de correction de mesure précédemment enregistrés a l'aide de la méthode
cal i brat eFr onPoi nt s.

int loadCalibrationPoints( ArrayList<Double> rawValues,
ArrayList<Double> refValues)

Paramétres :

rawValues tableau de nombres flottants, qui sera rempli par la fonction avec les valeurs brutes des points
de correction.

refValues tableau de nombres flottants, qui sera rempli par la fonction avec les valeurs désirées des
points de correction.

Retourne :
YAPI _ SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.




3. Reference

gyro - nextGyro()gyr o. next Gyro() YGyro

Continue I'énumération des gyroscopes commencée a l'aide de yFi r st Gyr o() .

YGyro nextGyro( )

Retourne :
un pointeur sur un objet YGyT 0 accessible en ligne, ou nul | lorsque I'énumération est terminée.




3. Reference

gyro —registerAnglesCallback() YGyro
gyro. registerAngl esCal | back()

Enregistre une fonction de callback qui sera appelée a chaque changement de I'estimation de
l'orientation du module.

int registerAnglesCallback( YAnglesCallback callback)

La fréquence d'appel est typiquement de 95Hz durant un mouvement. Ce callback n'est appelé que
durant I'exécution de y Sl eep ou yHandl eEvent s. Cela permet a I'appelant de contrdler quand le
callback peut se produire. Il est important d'appeler I'une de ces deux fonctions périodiquement pour
garantir que le callback ne soit pas appelés trop tard. Pour désactiver le callback, il suffit d'appeler cette
méthode en lui passant un pointeur nul.

Parameétres :

callback la fonction de callback a rappeler, ou un pointeur nul. La fonction de callback doit accepter quatre
arguments: I'objet YGyro du module qui a tourné, et les valeurs des trois angles roll, pitch et
heading en degrés (nombres a virgules).




3. Reference

gyro —registerQuaternionCallback() YGyro
gyro. regi sterQaterni onCal | back()

Enregistre une fonction de callback qui sera appelée a chaque changement de I'estimation de
l'orientation du module.

int registerQuaternionCallback( YQuatCallback callback)

La fréquence d'appel est typiquement de 95Hz durant un mouvement. Ce callback n'est appelé que
durant I'exécution de y Sl eep ou yHandl eEvent s. Cela permet a I'appelant de contrdler quand le
callback peut se produire. Il est important d'appeler I'une de ces deux fonctions périodiquement pour
garantir que le callback ne soit pas appelés trop tard. Pour désactiver le callback, il suffit d'appeler cette
méthode en lui passant un pointeur nul.

Parameétres :

callback la fonction de callback a rappeler, ou un pointeur nul. La fonction de callback doit accepter cing
arguments: l'objet YGyro du module qui a tourné, et les valeurs des quatre composantes w, X, y
et z du quaternion (nombres a virgules).




3. Reference

gyro —registerTimedReportCallback() YGyro
gyro. regi sterTi medReport Cal | back()

Enregistre la fonction de callback qui est appelée a chaque notification périodique.

int registerTimedReportCallback( TimedReportCallback callback)

Ce callback n'est appelé que durant I'exécution de yS| eep ou yHandl eEvent s. Cela permet a
I'appelant de contréler quand les callbacks peuvent se produire. Il est important d'appeler I'une de ces
deux fonctions périodiquement pour garantir que les callbacks ne soient pas appelés trop tard. Pour
désactiver un callback, il suffit d'appeler cette méthode en lui passant un pointeur nul.

Parametres :

callback la fonction de callback a rappeler, ou un pointeur nul. La fonction de callback doit accepter deux
arguments: I'object fonction dont la valeur a changé, et un objet YMeasure décrivant la nouvelle
valeur publiée.




3. Reference

gyro —registerValueCallback() YGyro
gyro. regi sterVal ueCal | back()

Enregistre la fonction de callback qui est appelée a chaque changement de la valeur publiée.

int registerValueCallback( UpdateCallback callback)

Ce callback n'est appelé que durant I'exécution de yS| eep ou yHandl eEvent s. Cela permet a
I'appelant de contréler quand les callback peuvent se produire. Il est important d'appeler I'une de ces
deux fonctions périodiquement pour garantir que les callback ne soient pas appelés trop tard. Pour
désactiver un callback, il suffit d'appeler cette méthode en lui passant un pointeur nul.

Parameétres :

callback la fonction de callback a rappeler, ou un pointeur nul. La fonction de callback doit accepter deux
arguments: l'object fonction dont la valeur a changé, et la chalne de caractére décrivant la
nouvelle valeur publiée.
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gyro —set_highestValue() YGyro
gyro - setHighestValue()
gyr o. set _hi ghest Val ue()

Modifie la mémoire de valeur maximale observée.

int set_highestValue( double newval)

Ve

Paramétres :
newval une valeur numérique représentant la mémoire de valeur maximale observée

Retourne :
YAPI _ SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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gyro —-set_logFrequency() YGyro
gyro - setLogFrequency()
gyro. set | ogFrequency()

Madifie la fréquence d'enregistrement des mesures dans le datalogger.
int set_logFrequency( String newval)

La fréquence peut étre spécifiée en mesures par secondes, en mesures par minutes (par exemple
"15/m") ou en mesures par heure (par exemple "4/h"). Pour désactiver I'enregistrement des mesures de
cette fonction, utilisez la valeur "OFF".

~

Parameétres :

newval une chaine de caractéres représentant la fréquence d'enregistrement des mesures dans le
datalogger

Retourne :
YAPI _ SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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gyro - set_logicalName() YGyro
gyro —setLogicalName()gyr o. set _| ogi cal Nane()

Modifie le nom logique du gyroscope.

int set_logicalName( String newval)

Vous pouvez utiliser yCheckLogi cal Nanme() pour vérifier si votre parametre est valide. N'oubliez
pas d'appeler la méthode saveToFl ash() du module si le réglage doit étre préservé.

Ve

Paramétres :
newval une chaine de caractéres représentant le nom logique du gyroscope.

Retourne :
YAPI _ SUCCESS si I'appel se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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gyro —set_lowestValue()
gyro - setLowestValue()gyr o. set _| owest Val ue()

YGyro

Modifie la mémoire de valeur minimale observée.

int set_lowestValue( double newval)

Ve

Paramétres :
newval une valeur numérique représentant la mémoire de valeur minimale observée

Retourne :
YAPI _ SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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gyro —set_reportFrequency() YGyro
gyro —setReportFrequency()
gyro. set _report Frequency()

Maodifie la fréquence de naotification périodique des valeurs mesurées.
int set_reportFrequency( String newval)

La fréquence peut étre spécifiée en mesures par secondes, en mesures par minutes (par exemple
"15/m") ou en mesures par heure (par exemple "4/h"). Pour désactiver les notifications périodiques pour
cette fonction, utilisez la valeur "OFF".

~

Parametres :

newval une chaine de caractéres représentant la fréquence de notification périodique des valeurs
mesurées

Retourne :
YAPI _ SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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gyro —set_resolution() YGyro
gyro —setResolution()gyr o. set _resol uti on()

Modifie la résolution des valeurs physique mesurées.
int set_resolution( double newval)

La résolution correspond a la précision de l'affichage des mesures. Elle ne change pas la précision de
la mesure elle-méme.

Parameétres :
newval une valeur numérique représentant la résolution des valeurs physique mesurées

Retourne :
YAPI _SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.




3. Reference

gyro —set_userData() YGyro
gyro - setUserData()gyr 0. set _user Dat a()

Enregistre un contexte libre dans l'attribut userData de la fonction, afin de le retrouver plus tard a
l'aide de la méthode get _user Dat a.

void set_userData( Object data)

Cet attribut n'es pas utilisé directement par I'API. Il est a la disposition de I'appelant pour stocker un
contexte.

Paramétres :
data objet quelconque a mémoriser
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3.20. Interface d'un port de Yocto-hub

Les objets YHubPort permettent de contréler I'alimentation des ports d'un YoctoHub, ainsi que de
détecter si un module y est raccordé et lequel. Un YHubPort recoit toujours automatiquement comme
nom logique le numéro de série unique du module Yoctopuce qui y est connecté.

Pour utiliser les fonctions décrites ici, vous devez inclure:

<script type="text/javascript' src="yocto_hubport.js"></script>
nodej s | var yoctolib = require(‘yoctolib');

var YHubPort = yoctolib.YHubPort;
require_once('yocto_hubport.php');
#include "yocto_hubport.h"

#import "yocto_hubport.h"

uses yocto_hubport;

yocto_hubport.vb

yocto_hubport.cs

import com.yoctopuce.YoctoAPl.YHubPort;
from yocto_hubport import *

Fonction globales
yFindHubPort(func)

Permet de retrouver un port de Yocto-hub d'aprés un identifiant donné.
yFirstHubPort()
Commence I'énumération des port de Yocto-hub accessibles par la librairie.
Méthodes des objets YHubPor t
hubport - describe()
Retourne un court texte décrivant de maniére non-ambigle l'instance du port de Yocto-hub au format
TYPE( NAVE) =SERI AL. FUNCTI ONI D.
hubport - get_advertisedValue()
Retourne la valeur courante du port de Yocto-hub (pas plus de 6 caractéres).
hubport - get_baudRate()
Retourne la vitesse de transfert utilisée par le port de Yocto-hub, en kbps.
hubport - get_enabled()
Retourne vrai si le port du Yocto-hub est alimenté, faux sinon.
hubport - get_errorMessage()
Retourne le message correspondant a la derniére erreur survenue lors de I'utilisation du port de Yocto-hub.
hubport - get_errorType()

Retourne le code d'erreur correspondant a la derniere erreur survenue lors de l'utilisation du port de Yocto-
hub.

hubport - get_friendlyName()

Retourne un identifiant global du port de Yocto-hub au format NOM_ MODULE. NOM_FONCTI ON.
hubport - get_functionDescriptor()

Retourne un identifiant unique de type YFUN_DESCR correspondant a la fonction.
hubport - get_functionld()

Retourne l'identifiant matériel du port de Yocto-hub, sans référence au module.
hubport - get_hardwareld()

Retourne l'identifiant matériel unique du port de Yocto-hub au format SERI AL. FUNCTI ONI D.
hubport - get_logicalName()
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Retourne le nom logique du port de Yocto-hub.
hubport » get_module()

Retourne I'objet YMbdul e correspondant au module Yoctopuce qui héberge la fonction.
hubport - get_module_async(callback, context)

Retourne I'objet YModul e correspondant au module Yoctopuce qui héberge la fonction.
hubport - get_portState()

Retourne I'état actuel du port de Yocto-hub.
hubport - get_userData()

Retourne le contenu de l'attribut userData, précédemment stocké a I'aide de la méthode set _user Dat a.
hubport - isOnline()

Veérifie si le module hébergeant le port de Yocto-hub est joignable, sans déclencher d'erreur.
hubport - isOnline_async(callback, context)

Vérifie si le module hébergeant le port de Yocto-hub est joignable, sans déclencher d'erreur.
hubport - load(msValidity)

Met en cache les valeurs courantes du port de Yocto-hub, avec une durée de validité spécifiée.
hubport »load_async(msValidity, callback, context)

Met en cache les valeurs courantes du port de Yocto-hub, avec une durée de validité spécifiée.
hubport - nextHubPort()

Continue I'énumération des port de Yocto-hub commencée a l'aide de YFi r st HubPor t () .
hubport - registerValueCallback(callback)

Enregistre la fonction de callback qui est appelée a chaque changement de la valeur publiée.
hubport - set_enabled(newval)

Modifie le mode d'activation du port du Yocto-hub.
hubport - set_logicalName(newval)

Modifie le nom logique du port de Yocto-hub.
hubport - set_userData(data)

Enregistre un contexte libre dans l'attribut userData de la fonction, afin de le retrouver plus tard a l'aide de la

méthode get _user Dat a.
hubport - wait_async(callback, context)

Attend que toutes les commandes asynchrones en cours d'exécution sur le module soient terminées, et
appelle le callback passé en paramétre.
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YHubPort.FindHubPort() YHubPort
yFindHubPort()YHubPor t . Fi ndHubPor t ()

Permet de retrouver un port de Yocto-hub d'aprés un identifiant donné.
YHubPort FindHubPort( String func)

L'identifiant peut étre spécifié sous plusieurs formes:

- NomLogiqueFonction

- NoSerieModule.ldentifiantFonction

- NoSerieModule.NomLogiqueFonction

- NomLogiqueModule.ldentifiantMatériel

- NomLogiqueModule.NomLogiqueFonction

Cette fonction n'exige pas que le port de Yocto-hub soit en ligne au moment ou elle est appelée, I'objet
retourné sera néanmoins valide. Utiliser la méthode YHubPort . i sOnl i ne() pour tester si le port de
Yocto-hub est utilisable a un moment donné. En cas d'ambiguité lorsqu'on fait une recherche par nom
logique, aucune erreur ne sera notifiée: la premiere instance trouvée sera renvoyée. La recherche se
fait d'abord par nom matériel, puis par nom logique.

Parametres :
func une chaine de caractéres qui référence le port de Yocto-hub sans ambiguité

Retourne :
un objet de classe YHubPor t qui permet ensuite de contréler le port de Yocto-hub.
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YHubPort.FirstHubPort() YHubPort
yFirstHubPort()YHubPor t . Fi r st HubPor t ()

Commence I'énumération des port de Yocto-hub accessibles par la librairie.
YHubPort FirstHubPort( )

Utiliser la fonction YHubPor t . next HubPor t () pour itérer sur les autres port de Yocto-hub.

Retourne :
un pointeur sur un objet YHUbPOTr t , correspondant au premier port de Yocto-hub accessible en ligne, ou
nul | siilny a pas de port de Yocto-hub disponibles.
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hubport - describe()hubport . descri be() YHubPort

Retourne un court texte décrivant de maniére non-ambigue l'instance du port de Yocto-hub au
format TYPE( NAME) =SERI AL. FUNCTI ONI D.

String describe( )

Plus précisément, TYPE correspond au type de fonction, NAME correspond au nom utilsé lors du
premier accés a la fonction, SERI AL correspond au numéro de série du module si le module est
connecté, ou " unr esol ved" sinon, et FUNCTI ONI D correspond a l'identifiant matériel de la fonction
si le module est connecté. Par exemple, La methode va retourner
Rel ay( MyCust omNane. r el ayl) =RELAYLOL- 123456. r el ay1l si le module est déja connecté
ou Rel ay( BadCust oneNane. r el ay1) =unr esol ved si le module n'est pas déja connecté. Cette
methode ne declenche aucune transaction USB ou TCP et peut donc étre utilisé dans un debuggeur.

Retourne :
une <chaine de caracteéres décrivant |Ile port de Yocto-hub (ex:

Rel ay( MyCust omNanme. rel ayl) =RELAYLO1- 123456.rel ayl)
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hubport - get_advertisedValue() YHubPort
hubport - advertisedValue()
hubport. get _adverti sedVal ue()

Retourne la valeur courante du port de Yocto-hub (pas plus de 6 caractéeres).

String get_advertisedValue( )

Retourne :
une chaine de caractéres représentant la valeur courante du port de Yocto-hub (pas plus de 6 caracteres).

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_ADVERTI SEDVALUE | NVALI D.
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hubport - get_baudRate() YHubPort
hubport - baudRate()hubport. get _baudRat e()

Retourne la vitesse de transfert utilisée par le port de Yocto-hub, en kbps.
int get_baudRate( )

La valeur par défaut est 1000 kbps, une valeur inférieure révele des problémes de communication.

Retourne :
un entier représentant la vitesse de transfert utilisée par le port de Yocto-hub, en kbps

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_BAUDRATE_ | NVALI D.
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hubport - get_enabled() YHubPort
hubport - enabled()hubport . get _enabl ed()

Retourne vrai si le port du Yocto-hub est alimenté, faux sinon.

int get_enabled()

Ve

Retourne :

soit Y_ENABLED_ FALSE, soit Y_ENABLED_TRUE, selon vrai si le port du Yocto-hub est alimenté,
faux sinon

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_ENABLED | NVALI D.
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hubport - get_errorMessage() YHubPort
hubport - errorMessage()
hubport. get _error Message()

Retourne le message correspondant a la derniére erreur survenue lors de I'utilisation du port de
Yocto-hub.

String get_errorMessage( )

Cette méthode est principalement utile lorsque la librairie Yoctopuce est utilisée en désactivant la
gestion des exceptions.

Retourne :
une chaine de caractéres correspondant au message de la derniére erreur qui s'est produit lors de
['utilisation du port de Yocto-hub.
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hubport - get_errorType() YHubPort
hubport - errorType()hubport. get _error Type()

Retourne le code d'erreur correspondant a la derniére erreur survenue lors de l'utilisation du port de
Yocto-hub.

int get_errorType()

Cette méthode est principalement utile lorsque la librairie Yoctopuce est utilisée en désactivant la
gestion des exceptions.

Retourne:

un nombre correspondant au code de la derniére erreur qui s'est produit lors de I'utilisation du port de Yocto-
hub.
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hubport - get_friendlyName() YHubPort
hubport - friendlyName()
hubport. get friendl yNanme()

Retourne un identifiant global du port de Yocto-hub au format NOM_MODULE. NOVI_ FONCTI ON.

String get_friendlyName( )

Le chaine retournée utilise soit les noms logiques du module et du port de Yocto-hub si ils sont définis,
soit respectivement le numéro de série du module et l'identifant matériel du port de Yocto-hub (par

exemple: MyCust omNane. r el ay1l)

Retourne :
une chaine de caractéres identifiant le port de Yocto-hub en utilisant les noms logiques (ex:

MyCust omNane. rel ayl)

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_FRI ENDLYNANME_| NVALI D.
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hubport - get_functionDescriptor() YHubPort
hubport - functionDescriptor()
hubport. get functionDescriptor()

Retourne un identifiant unique de type YFUN_DESCR correspondant a la fonction.

String get_functionDescriptor( )

Cet identifiant peut étre utilisé pour tester si deux instance de YFunct i on référencent physiquement
la méme fonction sur le méme module.

Retourne :
un identifiant de type YFUN_DESCR

Si la fonction n'a jamais été contactée, la valeur retournée sera
Y_FUNCTI ONDESCRI PTOR_I NVALI D
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hubport - get_functionld() YHubPort
hubport - functionld()hubport. get _functi onl d()

Retourne l'identifiant matériel du port de Yocto-hub, sans référence au module.
String get_functionld( )

Par exampler el ay1l.

Retourne :
une chaine de caractéres identifiant le port de Yocto-hub (ex: r el ay 1)

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_FUNCTI ONI D_I NVALI D.
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hubport - get_hardwareld() YHubPort
hubport - hardwareld()hubport . get _har dwar el d()

Retourne l'identifiant matériel unique du port de Yocto-hub au format SERI AL. FUNCTI ONI D.
String get_hardwareld( )

L'identifiant unique est composé du numéro de série du module et de l'identifiant matériel du port de
Yocto-hub (par example RELAYLOL- 123456. rel ayl).

Retourne :
une chaine de caractéres identifiant le port de Yocto-hub (ex: RELAYLOL- 123456. r el ay1l)

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_HARDWAREI D | NVALI D.
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hubport - get_logicalName() YHubPort
hubport - logicalName()
hubport. get | ogi cal Nane()

Retourne le nom logique du port de Yocto-hub.

String get_logicalName( )

Retourne :
une chaine de caractéres représentant le nom logique du port de Yocto-hub.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_LOG CALNANME | NVALI D.
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hubport - get_module() YHubPort
hubport - module()hubport. get _nodul e()

Retourne I'objet YMbdul e correspondant au module Yoctopuce qui héberge la fonction.

YModule get_module()

Si la fonction ne peut étre trouvée sur aucun module, l'instance de YMbodul e retournée ne sera pas
joignable.

Retourne:
une instance de YModul e
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hubport - get_portState() YHubPort
hubport - portState()hubport. get _port State()

Retourne I'état actuel du port de Yocto-hub.

int get_portState( )

Retourne :
une valeur parmi Y_PORTSTATE_OFF, Y _PORTSTATE_OVRLD, Y_PORTSTATE_ON,
Y PORTSTATE _RUN et Y _PORTSTATE_PROG représentant I'état actuel du port de Yocto-hub

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_PORTSTATE_| NVALI D.
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hubport - get_userData() YHubPort
hubport - userData()hubport. get _user Dat a()

Retourne le contenu de l'attribut userData, précédemment stocké a l'aide de la méthode
set _user Dat a.

Object get_userData( )

Cet attribut n'es pas utilisé directement par I'API. Il est a la disposition de I'appelant pour stocker un
contexte.

Retourne :
I'objet stocké précédemment par I'appelant.
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hubport -isOnline()hubport.isOnline() YHubPort

Vérifie si le module hébergeant le port de Yocto-hub est joignable, sans déclencher d'erreur.
boolean isOnline( )

Si les valeurs des attributs en cache du port de Yocto-hub sont valides au moment de I'appel, le module
est considéré joignable. Cette fonction ne cause en aucun cas d'exception, quelle que soit I'erreur qui
pourrait se produire lors de la vérification de joignabilité.

Retourne :
t r ue sile port de Yocto-hub est joignable, f al se sinon
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hubport - load()hubport .| oad()
Met en cache les valeurs courantes du port de Yocto-hub, avec une durée de validité spécifiée.

YHubPort

int load( long msValidity)

Par défaut, lorsqu'on accede a un module, tous les attributs des fonctions du module sont
automatiquement mises en cache pour la durée standard (5 ms). Cette méthode peut étre utilisée pour
marquer occasionellement les données cachées comme valides pour une plus longue période, par

exemple dans le but de réduire le trafic réseau.

Ve

Paramétres :
msValidity un entier correspondant a la durée de validité attribuée aux les parametres chargés, en

millisecondes

Retourne :
YAPI _ SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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hubport - nextHubPort()hubpor t . next HubPor t () YHubPort

Continue I'énumération des port de Yocto-hub commencée a l'aide de yFi r st HubPort ().

YHubPort nextHubPort( )

Retourne :
un pointeur sur un objet YHUbPoOr t accessible en ligne, ou hul | lorsque I'énumération est terminée.
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hubport - registerValueCallback() YHubPort
hubport . regi sterVal ueCal | back()

Enregistre la fonction de callback qui est appelée a chaque changement de la valeur publiée.
int registerValueCallback( UpdateCallback callback)

Ce callback n'est appelé que durant I'exécution de yS| eep ou yHandl eEvent s. Cela permet a
I'appelant de contréler quand les callback peuvent se produire. Il est important d'appeler I'une de ces
deux fonctions périodiquement pour garantir que les callback ne soient pas appelés trop tard. Pour
désactiver un callback, il suffit d'appeler cette méthode en lui passant un pointeur nul.

Paramétres :
callback la fonction de callback a rappeler, ou un pointeur nul. La fonction de callback doit accepter deux
arguments: l'object fonction dont la valeur a changé, et la chalne de caractére décrivant la
nouvelle valeur publiée.
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hubport - set_enabled() YHubPort
hubport - setEnabled()hubport . set _enabl ed()

Modifie le mode d'activation du port du Yocto-hub.
int set_enabled( int newval)

Si le port est actif, il sera alimenté. Sinon, l'alimentation du module est coupée.

Parameétres :

newval soit Y_ENABLED_ FALSE, soit Y_ENABLED_ TRUE, selon le mode d'activation du port du
Yocto-hub

Retourne :
YAPI _SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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hubport - set_logicalName() YHubPort
hubport - setLogicalName()
hubport. set | ogi cal Nane()

Modifie le nom logique du port de Yocto-hub.

int set_logicalName( String newval)

Vous pouvez utiliser yCheckLogi cal Nane() pour vérifier si votre parametre est valide. N'oubliez
pas d'appeler la méthode saveToFl ash() du module si le réglage doit étre préservé.

Ve

Paramétres :
newval une chaine de caractéres représentant le nom logique du port de Yocto-hub.

Retourne :
YAPI _ SUCCESS si I'appel se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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hubport - set_userData() YHubPort
hubport - setUserData()hubport. set _user Dat a()

Enregistre un contexte libre dans I'attribut userData de la fonction, afin de le retrouver plus tard a
l'aide de la méthode get _user Dat a.

void set_userData( Object data)

Cet attribut n'es pas utilisé directement par I'API. Il est a la disposition de l'appelant pour stocker un
contexte.

Paramétres :
data objet quelconque a mémoriser
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3.21. Interface de la fonction Humidity

La librairie de programmation Yoctopuce permet lire une valeur instantanée du capteur, ainsi que les
extrémas atteints.

Pour utiliser les fonctions décrites ici, vous devez inclure:

<script type="text/javascript' src="yocto_humidity.js"></script>
nodej s | var yoctolib = require(‘yoctolib’);

var YHumidity = yoctolib.YHumidity;

[ php | require_once('yocto_humidity.php’);
#include "yocto_humidity.h"

#import "yocto_humidity.h"

uses yocto_humidity;

yocto_humidity.vb

yocto_humidity.cs

import com.yoctopuce.YoctoAPI.YHumidity;
from yocto_humidity import *

Fonction globales
yFindHumidity(func)

Permet de retrouver un capteur d'humidité d'aprés un identifiant donné.
yFirstHumidity()
Commence I'énumération des capteurs d'humidité accessibles par la librairie.
Méthodes des objets YHum di ty
humidity - calibrateFromPoints(rawValues, refValues)

Enregistre des points de correction de mesure, typiquement pour compenser |'effet d'un botftier sur les
mesures rendues par le capteur.

humidity - describe()

Retourne un court texte décrivant de maniére non-ambigue l'instance du capteur d'humidité au format
TYPE( NAVE) =SERI AL. FUNCTI ONI D.

humidity - get_advertisedValue()
Retourne la valeur courante du capteur d'humidité (pas plus de 6 caracteres).
humidity - get_currentRawValue()

Retourne la valeur brute retournée par le capteur (sans arrondi ni calibration), en %RH, sous forme de
nombre a virgule.

humidity - get_currentValue()

Retourne la valeur actuelle de I'hnumidité, en %RH, sous forme de nombre a virgule.
humidity - get_errorMessage()

Retourne le message correspondant a la derniére erreur survenue lors de l'utilisation du capteur d’humidité.
humidity - get_errorType()

Retourne le code d'erreur correspondant a la derniére erreur survenue lors de l'utilisation du capteur
d'humidité.

humidity - get_friendlyName()

Retourne un identifiant global du capteur d'humidité au format NOM_MODULE. NOM_FONCTI ON.
humidity - get_functionDescriptor()

Retourne un identifiant unique de type YFUN_DESCR correspondant a la fonction.
humidity - get_functionld()

Retourne l'identifiant matériel du capteur d’humidité, sans référence au module.

humidity - get_hardwareld()
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Retourne l'identifiant matériel unique du capteur d'humidité au format SERI AL. FUNCTI ONI D.
humidity - get_highestValue()

Retourne la valeur maximale observée pour I'humidité depuis le démarrage du module.
humidity - get_logFrequency()

Retourne la fréquence d'enregistrement des mesures dans le datalogger, ou "OFF" si les mesures ne sont
pas stockées dans la mémoire de I'enregistreur de données.

humidity - get_logicalName()
Retourne le nom logique du capteur d’humidité.

humidity - get_lowestValue()
Retourne la valeur minimale observée pour I'humidité depuis le démarrage du module.

humidity - get_module()

Retourne l'objet YMbdul e correspondant au module Yoctopuce qui héberge la fonction.
humidity - get_module_async(callback, context)

Retourne l'objet YMbdul e correspondant au module Yoctopuce qui héberge la fonction.

humidity - get_recordedData(startTime, endTime)

Retourne un objet DataSet représentant des mesures de ce capteur précédemment enregistrées a l'aide du
Datalogger, pour l'intervalle de temps spécifié.

humidity - get_reportFrequency()

Retourne la fréquence de notification périodique des valeurs mesurées, ou "OFF" si les natifications
périodiques sont désactivées pour cette fonction.

humidity - get_resolution()
Retourne la résolution des valeurs mesurées.

humidity - get_unit()

Retourne 'unité dans laquelle I'humidité est exprimée.
humidity - get_userData()

Retourne le contenu de l'attribut userData, précédemment stocké a I'aide de la méthode set _user Dat a.
humidity - isOnline()

Vérifie si le module hébergeant le capteur d’humidité est joignable, sans déclencher d'erreur.

humidity - isOnline_async(callback, context)
Vérifie si le module hébergeant le capteur d'humidité est joignable, sans déclencher d'erreur.

humidity - load(msValidity)
Met en cache les valeurs courantes du capteur d’humidité, avec une durée de validité spécifiée.

humidity - loadCalibrationPoints(rawValues, refValues)

Récupére les points de correction de mesure précédemment enregistrés a l'aide de la méthode
cal i br at eFr onPoi nt s.

humidity - load_async(msValidity, callback, context)

Met en cache les valeurs courantes du capteur d’humidité, avec une durée de validité spécifiée.
humidity - nextHumidity()

Continue I'énumération des capteurs d'humidité commencée a l'aide de yFi r st Hum di ty() .

humidity - registerTimedReportCallback(callback)
Enregistre la fonction de callback qui est appelée a chaque notification périodique.

humidity - registerValueCallback(callback)
Enregistre la fonction de callback qui est appelée a chaque changement de la valeur publiée.

humidity - set_highestValue(newval)
Modifie la mémoire de valeur maximale observée.

humidity - set_logFrequency(newval)
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Modifie la fréquence d'enregistrement des mesures dans le datalogger.

humidity - set_logicalName(newval)
Modifie le nom logique du capteur d’humidité.

humidity - set_lowestValue(newval)
Modifie la mémoire de valeur minimale observée.

humidity - set_reportFrequency(newval)
Modifie la fréquence de notification périodique des valeurs mesurées.

humidity - set_resolution(newval)
Modifie la résolution des valeurs physique mesurées.

humidity - set_userData(data)
Enregistre un contexte libre dans l'attribut userData de la fonction, afin de le retrouver plus tard a l'aide de la
méthode get _user Dat a.

humidity - wait_async(callback, context)

Attend que toutes les commandes asynchrones en cours d'exécution sur le module soient terminées, et
appelle le callback passé en paramétre.
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YHumidity.FindHumidity() YHumidity
yFindHumidity()YHum di ty. Fi ndHum di ty()

Permet de retrouver un capteur d’humidité d'aprés un identifiant donné.
YHumidity FindHumidity( String func)

L'identifiant peut étre spécifié sous plusieurs formes:

- NomLogiqueFonction

- NoSerieModule.ldentifiantFonction

- NoSerieModule.NomLogiqueFonction

- NomLogiqueModule.ldentifiantMatériel

- NomLogiqueModule.NomLogiqueFonction

Cette fonction n'exige pas que le capteur d'humidité soit en ligne au moment ou elle est appelée, I'objet
retourné sera néanmoins valide. Utiliser la méthode YHum dity. i sOnli ne() pour tester si le
capteur d'humidité est utilisable a un moment donné. En cas d'ambiguité lorsqu'on fait une recherche
par nom logique, aucune erreur ne sera notifiée: la premiére instance trouvée sera renvoyeée. La
recherche se fait d'abord par nom matériel, puis par nom logique.

Parametres :
func une chaine de caractéres qui référence le capteur d’humidité sans ambiguité

Retourne :
un objet de classe YHUm di t y qui permet ensuite de contréler le capteur d'humidité.
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YHumidity.FirstHumidity() YHumidity
yFirstHumidity()YHum di ty. First Hum di ty()

Commence I'énumération des capteurs d'humidité accessibles par la librairie.
YHumidity FirstHumidity( )

Utiliser la fonction YHumi di t y. next Hum di t y() pour itérer sur les autres capteurs d'humidité.

Retourne :
un pointeur sur un objet YHuUm di t y, correspondant au premier capteur d'humidité accessible en ligne, ou
nul | siiln'y a pas de capteurs d’humidité disponibles.
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humidity - calibrateFromPoints() YHumidity
hum di ty. cal i brat eFronPoi nt s()

Enregistre des points de correction de mesure, typiquement pour compenser I'effet d'un botitier sur
les mesures rendues par le capteur.

int calibrateFromPoints( ArrayList<Double> rawValues,
ArrayList<Double> refValues)

Il est possible d'enregistrer jusqu'a cing points de correction. Les points de correction doivent étre
fournis en ordre croissant, et dans la plage valide du capteur. Le module effectue automatiquement une
interpolation linéaire de l'erreur entre les points spécifiés. N'oubliez pas d'appeler la méthode
saveToFl ash() du module sile réglage doit étre préservé.

Pour plus de plus amples possibilités d'appliquer une surcalibration aux capteurs, veuillez contacter
support@yoctopuce.com.

p
Parametres :

rawValues tableau de nombres flottants, correspondant aux valeurs brutes rendues par le capteur pour les
points de correction.

refValues tableau de nombres flottants, correspondant aux valeurs corrigées désirées pour les points de
correction.

Retourne :
YAPI _ SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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humidity - describe()hum di ty. descri be() YHumidity

Retourne un court texte décrivant de maniere non-ambigiie l'instance du capteur d'humidité au
format TYPE( NAME) =SERI AL. FUNCTI ONI D.

String describe( )

Plus précisément, TYPE correspond au type de fonction, NAME correspond au nom utilsé lors du
premier accés a la fonction, SERI AL correspond au numéro de série du module si le module est
connecté, ou " unr esol ved" sinon, et FUNCTI ONI D correspond a l'identifiant matériel de la fonction
si le module est connecté. Par exemple, La methode va retourner
Rel ay( MyCust omNane. rel ayl) =RELAYLOL- 123456. r el ayl si le module est déja connecté
ou Rel ay( BadCust oneNane. r el ay1) =unr esol ved si le module n'est pas déja connecté. Cette
methode ne declenche aucune transaction USB ou TCP et peut donc étre utilisé dans un debuggeur.

Retourne :
une chaine de caractéres décrivant le capteur d'humidité (ex:
Rel ay( MyCust omName. rel ayl) =RELAYLO1- 123456. rel ayl)
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humidity - get_advertisedValue() YHumidity
humidity - advertisedValue()
hum dity. get _adverti sedVal ue()

Retourne la valeur courante du capteur d'humidité (pas plus de 6 caracteres).

String get_advertisedValue( )

Retourne :
une chaine de caractéres représentant la valeur courante du capteur d'humidité (pas plus de 6 caracteres).

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_ADVERTI SEDVALUE | NVALI D.
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humidity - get_currentRawValue() YHumidity
humidity - currentRawValue()
hum di ty. get _current Rawal ue()

Retourne la valeur brute retournée par le capteur (sans arrondi ni calibration), en %RH, sous forme
de nombre a virgule.

double get_currentRawValue( )

Vs

Retourne :

une valeur numérique représentant la valeur brute retournée par le capteur (sans arrondi ni calibration), en
%RH, sous forme de nombre a virgule

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_CURRENTRAW/ALUE | NVALI D.
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humidity - get_currentValue() YHumidity
humidity - currentValue()
hum di ty. get _current Val ue()

Retourne la valeur actuelle de I'humidité, en %RH, sous forme de nombre a virgule.

double get_currentValue( )

Ve

Retourne :
une valeur numérique représentant la valeur actuelle de I'humidité, en %RH, sous forme de nombre a
virgule

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_CURRENTVALUE_| NVALI D.
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humidity - get_errorMessage() YHumidity
humidity - errorMessage()
hum dity. get _error Message()

Retourne le message correspondant a la derniére erreur survenue lors de l'utilisation du capteur
d'humidité.

String get_errorMessage( )

Cette méthode est principalement utile lorsque la librairie Yoctopuce est utilisée en désactivant la
gestion des exceptions.

Retourne :
une chaine de caractéres correspondant au message de la derniére erreur qui s'est produit lors de
I'utilisation du capteur d’humidité.
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humidity - get_errorType() YHumidity
humidity - errorType()hum di ty. get _error Type()

Retourne le code d'erreur correspondant a la derniére erreur survenue lors de l'utilisation du capteur
d'humidité.

int get_errorType()

Cette méthode est principalement utile lorsque la librairie Yoctopuce est utilisée en désactivant la
gestion des exceptions.

Retourne :
un nombre correspondant au code de la derniére erreur qui s'est produit lors de l'utilisation du capteur
d'humidité.
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humidity - get_friendlyName() YHumidity
humidity - friendlyName()
hum dity. get _friendl yName()

Retourne un identifiant global du capteur d'humidité au format NOM_MODULE. NOVI FONCTI ON.
String get_friendlyName( )

Le chaine retournée utilise soit les noms logiques du module et du capteur d'humidité si ils sont définis,
soit respectivement le numéro de série du module et l'identifant matériel du capteur d'humidité (par
exemple: MyCust omNane. r el ayl)

Retourne :
une chaine de caractéres identifiant le capteur d'humidité en utilisant les noms logiques (ex:
MyCust omNane. rel ayl)

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_FRI ENDLYNANME_| NVALI D.
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humidity - get_functionDescriptor() YHumidity
humidity - functionDescriptor()
hum dity. get _functionDescriptor()

Retourne un identifiant unique de type YFUN_DESCR correspondant a la fonction.
String get_functionDescriptor( )

Cet identifiant peut étre utilisé pour tester si deux instance de YFunct i on référencent physiquement
la méme fonction sur le méme module.

Retourne :
un identifiant de type YFUN_DESCR

Si la fonction n'a jamais été contactée, la valeur retournée sera
Y_FUNCTI ONDESCRI PTOR_I NVALI D
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humidity - get_functionld() YHumidity
humidity - functionlid()
hum di ty. get _functionld()

Retourne l'identifiant matériel du capteur d'humidité, sans référence au module.
String get_functionld( )

Par exampler el ay1l.

Retourne :
une chaine de caractéres identifiant le capteur d'humidité (ex: r el ay 1)

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_FUNCTI ONI D_| NVALI D.
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humidity - get_hardwareld() YHumidity
humidity - hardwareld()
hum di ty. get _hardwar el d()

Retourne l'identifiant matériel unique du capteur d'humidité au format SERI AL. FUNCTI ONI D.
String get_hardwareld( )

L'identifiant unique est composé du numéro de série du module et de l'identifiant matériel du capteur
d'humidité (par example RELAYLOL- 123456. r el ayl).

Retourne :
une chaine de caractéres identifiant le capteur d'humidité (ex: RELAYLOL- 123456. r el ay1l)

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_HARDWAREI D | NVALI D.
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humidity - get_highestValue() YHumidity
humidity - highestValue()
hum di ty. get _hi ghest Val ue()

Retourne la valeur maximale observée pour I'humidité depuis le démarrage du module.

double get_highestValue( )

Ve

Retourne:

une valeur numérique représentant la valeur maximale observée pour I'humidité depuis le démarrage du
module

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_HI GHESTVALUE_| NVALI D.
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humidity - get_logFrequency/() YHumidity
humidity - logFrequency/()
hum di ty. get | ogFrequency()

Retourne la fréquence d'enregistrement des mesures dans le datalogger, ou "OFF" si les mesures
ne sont pas stockées dans la mémoire de I'enregistreur de données.

String get_logFrequency( )

Vs

Retourne :
une chaine de caractéres représentant la fréquence d'enregistrement des mesures dans le datalogger, ou
"OFF" si les mesures ne sont pas stockées dans la mémoire de I'enregistreur de données

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_LOGFREQUENCY_| NVALI D.
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humidity - get_logicalName() YHumidity
humidity - logicalName()
hum di ty. get | ogi cal Nane()

Retourne le nom logique du capteur d'humidité.

String get_logicalName( )

Retourne :
une chaine de caractéres représentant le nom logique du capteur d’humidité.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_LOG CALNANME | NVALI D.
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humidity - get_lowestValue() YHumidity
humidity - lowestValue()
hum dity. get | owest Val ue()

Retourne la valeur minimale observée pour I'humidité depuis le démarrage du module.

double get_lowestValue( )

Ve

Retourne :
une valeur numérique représentant la valeur minimale observée pour I'humidité depuis le démarrage du
module

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_LOWNESTVALUE_| NVALI D.
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humidity - get_module() YHumidity
humidity - module()hum di ty. get _nodul e()

Retourne I'objet YMbdul e correspondant au module Yoctopuce qui héberge la fonction.

YModule get_module()

Si la fonction ne peut étre trouvée sur aucun module, l'instance de YMbodul e retournée ne sera pas
joignable.

Retourne:
une instance de YModul e
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humidity - get_recordedData() YHumidity
humidity - recordedData()
hum dity. get _recordedDat a()

Retourne un objet DataSet représentant des mesures de ce capteur précédemment enregistrées a
l'aide du Datalogger, pour l'intervalle de temps spécifié.

YDataSet get_recordedData( long startTime, long endTime)

Veuillez vous référer a la documentation de la classe DataSet pour plus plus d'informations sur la
maniére d'obtenir un apercu des mesures pour la période, et comment charger progressivement une
grande quantité de mesures depuis le dataLogger.

Cette méthode ne fonctionne que si le module utilise un firmware récent, car les objets DataSet ne sont
pas supportés par les firmwares antérieurs a la révision 13000.

Paramétres :

startTime le début de l'intervalle de mesure désiré, c'est & dire en nombre de secondes depuis le ler
janvier 1970 UTC. La valeur 0 peut étre utilisée pour ne poser aucune limite sur le début des
mesures.

endTime la find de l'intercalle de mesure désiré, c'est a dire en nombre de secondes depuis le ler janvier
1970 UTC. La valeur 0 peut étre utilisée pour ne poser aucune limite de fin.

Retourne :
une instance de YDataSet, dont les méthodes permettent de d'accéder aux données historiques souhaitées.
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humidity - get_reportFrequency/() YHumidity
humidity - reportFrequency/()
hum dity. get _reportFrequency()

Retourne la fréquence de notification périodique des valeurs mesurées, ou "OFF" si les notifications
périodiques sont désactivées pour cette fonction.

String get_reportFrequency( )

Vs

Retourne :

une chaine de caractéres représentant la fréquence de notification périodique des valeurs mesurées, ou
"OFF" si les naotifications périodiques sont désactivées pour cette fonction

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_REPORTFREQUENCY _| NVALI D.
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humidity - get_resolution() YHumidity
humidity - resolution()
hum dity. get _resol ution()

Retourne la résolution des valeurs mesurées.
double get_resolution()

La résolution correspond a la précision numérique de la représentation des mesures. Elle n'est pas
forcément identique a la précision réelle du capteur.

Retourne :
une valeur numérique représentant la résolution des valeurs mesurées

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_RESCOLUTI ON_| NVALI D.
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humidity - get_unit() YHumidity
humidity - unit)hum di ty. get _uni t ()

Retourne I'unité dans laquelle I'humidité est exprimée.

String get_unit( )

Retourne :
une chaine de caractéres représentant I'unité dans laquelle I'humidité est exprimée

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_UNI T_| NVALI D.
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humidity - get_userData() YHumidity
humidity - userData()hum di ty. get _user Dat a()

Retourne le contenu de l'attribut userData, précédemment stocké a l'aide de la méthode
set _user Dat a.

Object get_userData( )

Cet attribut n'es pas utilisé directement par I'API. Il est a la disposition de l'appelant pour stocker un
contexte.

Retourne :
I'objet stocké précédemment par I'appelant.
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humidity - isOnline)hum di ty. i sOnl i ne() YHumidity

Vérifie si le module hébergeant le capteur d'humidité est joignable, sans déclencher d'erreur.
boolean isOnline( )

Si les valeurs des attributs en cache du capteur d'humidité sont valides au moment de l'appel, le
module est considéré joignable. Cette fonction ne cause en aucun cas d'exception, quelle que soit
I'erreur qui pourrait se produire lors de la vérification de joignabilité.

Retourne :
t r ue sile capteur d’humidité est joignable, f al se sinon
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humidity - load()hum di ty. | oad() YHumidity
Met en cache les valeurs courantes du capteur d'humidité, avec une durée de validité spécifiée.

int load( long msValidity)

Par défaut, lorsqu'on accede a un module, tous les attributs des fonctions du module sont
automatiquement mises en cache pour la durée standard (5 ms). Cette méthode peut étre utilisée pour
marquer occasionellement les données cachées comme valides pour une plus longue période, par

exemple dans le but de réduire le trafic réseau.

~

Paramétres :
msValidity un entier correspondant a la durée de validité attribuée aux les parametres chargés, en

millisecondes

Retourne :
YAPI _ SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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humidity - loadCalibrationPoints() YHumidity
hum di ty. | oadCal i brati onPoi nt s()

Récupére les points de correction de mesure précédemment enregistrés a l'aide de la méthode
cal i brat eFr onPoi nt s.

int loadCalibrationPoints( ArrayList<Double> rawValues,
ArrayList<Double> refValues)

Paramétres :

rawValues tableau de nombres flottants, qui sera rempli par la fonction avec les valeurs brutes des points
de correction.

refValues tableau de nombres flottants, qui sera rempli par la fonction avec les valeurs désirées des
points de correction.

Retourne :
YAPI _ SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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humidity - nextHumidity() YHumidity
hum di ty. next Hum di ty()

Continue I'énumération des capteurs d'humidité commencée a l'aide de yFi r st Hum di t y() .

YHumidity nextHumidity( )

Retourne :
un pointeur sur un objet YHUm di t y accessible en ligne, ou nul | lorsque I'énumération est terminée.
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humidity - registerTimedReportCallback() YHumidity
hum di ty. regi sterTi nedReport Cal | back()

Enregistre la fonction de callback qui est appelée a chaque notification périodique.
int registerTimedReportCallback( TimedReportCallback callback)

Ce callback n'est appelé que durant I'exécution de yS| eep ou yHandl eEvent s. Cela permet a
I'appelant de contréler quand les callbacks peuvent se produire. Il est important d'appeler I'une de ces
deux fonctions périodiquement pour garantir que les callbacks ne soient pas appelés trop tard. Pour
désactiver un callback, il suffit d'appeler cette méthode en lui passant un pointeur nul.

Paramétres :
callback la fonction de callback a rappeler, ou un pointeur nul. La fonction de callback doit accepter deux
arguments: I'object fonction dont la valeur a changé, et un objet YMeasure décrivant la nouvelle
valeur publiée.




3. Reference

humidity - registerValueCallback() YHumidity
hum di ty. regi sterVal ueCal | back()

Enregistre la fonction de callback qui est appelée a chaque changement de la valeur publiée.
int registerValueCallback( UpdateCallback callback)

Ce callback n'est appelé que durant I'exécution de yS| eep ou yHandl eEvent s. Cela permet a
I'appelant de contréler quand les callback peuvent se produire. Il est important d'appeler I'une de ces
deux fonctions périodiquement pour garantir que les callback ne soient pas appelés trop tard. Pour
désactiver un callback, il suffit d'appeler cette méthode en lui passant un pointeur nul.

Paramétres :
callback la fonction de callback a rappeler, ou un pointeur nul. La fonction de callback doit accepter deux
arguments: l'object fonction dont la valeur a changé, et la chalne de caractére décrivant la
nouvelle valeur publiée.
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humidity - set_highestValue() YHumidity
humidity - setHighestValue()
hum di ty. set _hi ghest Val ue()

Modifie la mémoire de valeur maximale observée.

int set_highestValue( double newval)

Ve

Parameétres :

newval une valeur numérique représentant la mémoire de valeur maximale observée

Retourne :
YAPI _ SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.




3. Reference

humidity - set_logFrequency() YHumidity
humidity - setLogFrequency()
hum dity. set | ogFrequency()

Madifie la fréquence d'enregistrement des mesures dans le datalogger.
int set_logFrequency( String newval)

La fréquence peut étre spécifiée en mesures par secondes, en mesures par minutes (par exemple
"15/m") ou en mesures par heure (par exemple "4/h"). Pour désactiver I'enregistrement des mesures de
cette fonction, utilisez la valeur "OFF".

~

Parameétres :

newval une chaine de caractéres représentant la fréquence d'enregistrement des mesures dans le
datalogger

Retourne :
YAPI _ SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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humidity - set_logicalName() YHumidity
humidity - setLogicalName()
hum dity. set | ogi cal Nane()

Modifie le nom logique du capteur d'humidité.

int set_logicalName( String newval)

Vous pouvez utiliser yCheckLogi cal Nane() pour vérifier si votre parametre est valide. N'oubliez
pas d'appeler la méthode saveToFl ash() du module si le réglage doit étre préservé.

Ve

Paramétres :
newval une chaine de caractéres représentant le nom logique du capteur d’humidité.

Retourne :
YAPI _ SUCCESS si I'appel se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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humidity - set_lowestValue() YHumidity
humidity - setLowestValue()
hum dity. set | owest Val ue()

Modifie la mémoire de valeur minimale observée.

int set_lowestValue( double newval)

Ve

Paramétres :
newval une valeur numérique représentant la mémoire de valeur minimale observée

Retourne :
YAPI _ SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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humidity - set_reportFrequency() YHumidity
humidity - setReportFrequency/()
hum dity. set _report Frequency()

Maodifie la fréquence de naotification périodique des valeurs mesurées.
int set_reportFrequency( String newval)

La fréquence peut étre spécifiée en mesures par secondes, en mesures par minutes (par exemple
"15/m") ou en mesures par heure (par exemple "4/h"). Pour désactiver les notifications périodiques pour
cette fonction, utilisez la valeur "OFF".

~

Parametres :

newval une chaine de caractéres représentant la fréquence de notification périodique des valeurs
mesurées

Retourne :
YAPI _ SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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humidity - set_resolution() YHumidity
humidity - setResolution()
hum di ty. set _resol ution()

Modifie la résolution des valeurs physique mesurées.
int set_resolution( double newval)

La résolution correspond a la précision de l'affichage des mesures. Elle ne change pas la précision de
la mesure elle-méme.

Parameétres :
newval une valeur numérique représentant la résolution des valeurs physigue mesurées

Retourne :
YAPI _SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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humidity - set_userData() YHumidity
humidity - setUserData()
hum dity. set _userDat a()

Enregistre un contexte libre dans l'attribut userData de la fonction, afin de le retrouver plus tard a
l'aide de la méthode get _user Dat a.

void set_userData( Object data)

Cet attribut n'es pas utilisé directement par I'API. Il est a la disposition de I'appelant pour stocker un
contexte.

Paramétres :
data objet quelconque a mémoriser
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3.22. Interface de la fonction Led

La librairie de programmation Yoctopuce permet non seulement d'allumer la led a une intensité donnée,
mais aussi de la faire osciller & plusieurs fréquences.

Pour utiliser les fonctions décrites ici, vous devez inclure:

<script type="text/javascript' src="yocto_led.js"></script>
nodej s | var yoctolib = require(‘yoctolib’);
var YLed = yoctolib.YLed;
php | require_once('yocto_led.php');
#include "yocto_led.h"
#import "yocto_led.h"
uses yocto_led;
yocto_led.vb
yocto_led.cs
import com.yoctopuce.YoctoAPI.YLed;
from yocto_led import *

Fonction globales
yFindLed(func)

Permet de retrouver une led d'aprés un identifiant donné.
yFirstLed()
Commence I'énumération des leds accessibles par la librairie.
Méthodes des objets YLed
led - describe()

Retourne un court texte décrivant de maniére non-ambigie l'instance de la led au format
TYPE( NAVE) =SERI AL. FUNCTI ONI D.

led - get_advertisedValue()
Retourne la valeur courante de la led (pas plus de 6 caractéres).
led - get_blinking()
Retourne le mode de signalisation de la led.
led - get_errorMessage()
Retourne le message correspondant a la derniére erreur survenue lors de I'utilisation de la led.
led - get_errorType()
Retourne le code d'erreur correspondant a la derniére erreur survenue lors de I'utilisation de la led.
led - get_friendlyName()
Retourne un identifiant global de la led au format NOM_MODULE. NOM_FONCTI ON.
led - get_functionDescriptor()
Retourne un identifiant unique de type YFUN_DESCR correspondant a la fonction.
led - get_functionld()
Retourne l'identifiant matériel de la led, sans référence au module.
led -~ get_hardwareld()
Retourne l'identifiant matériel unique de la led au format SERI AL. FUNCTI ONI D.
led - get_logicalName()
Retourne le nom logique de la led.
led - get_luminosity()
Retourne l'intensité de la led en pour cent.

led - get_module()
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Retourne l'objet YMbdul e correspondant au module Yoctopuce qui héberge la fonction.
led - get_module_async(callback, context)
Retourne I'objet YMbdul e correspondant au module Yoctopuce qui héberge la fonction.
led -~ get_power()
Retourne I'état courant de la led.
led - get_userData()
Retourne le contenu de l'attribut userData, précédemment stocké a I'aide de la méthode set _user Dat a.
led - isOnline()
Vérifie si le module hébergeant la led est joignable, sans déclencher d'erreur.
led - isOnline_async(callback, context)
Veérifie si le module hébergeant la led est joignable, sans déclencher d'erreur.
led - load(msValidity)
Met en cache les valeurs courantes de la led, avec une durée de validité spécifiée.
led ~load_async(msValidity, callback, context)
Met en cache les valeurs courantes de la led, avec une durée de validité spécifiée.
led - nextLed()
Continue I'énumération des leds commencée a l'aide de yFi r st Led() .
led - registerValueCallback(callback)
Enregistre la fonction de callback qui est appelée & chaque changement de la valeur publiée.
led - set_blinking(newval)
Modifie le mode de signalisation de la led.
led - set_logicalName(newval)
Modifie le nom logique de la led.
led - set_luminosity(newval)
Modifie I'intensité lumineuse de la led (en pour cent).
led - set_power(newval)
Modifie I'état courant de la led.
led - set_userData(data)
Enregistre un contexte libre dans l'attribut userData de la fonction, afin de le retrouver plus tard a l'aide de la
méthode get _user Dat a.
led — wait_async(callback, context)

Attend que toutes les commandes asynchrones en cours d'exécution sur le module soient terminées, et
appelle le callback passé en paramétre.



3. Reference

YLed.FindLed() YLed
yFindLed()YLed. Fi ndLed()

Permet de retrouver une led d'aprées un identifiant donné.
YLed FindLed( String func)

L'identifiant peut étre spécifié sous plusieurs formes:

- NomLogiqueFonction

- NoSerieModule.ldentifiantFonction

- NoSerieModule.NomLogiqueFonction

- NomLogiqueModule.ldentifiantMatériel

- NomLogiqueModule.NomLogiqueFonction

Cette fonction n'exige pas que la led soit en ligne au moment ou elle est appelée, I'objet retourné sera
néanmoins valide. Utiliser la méthode YLed. i sOnl i ne() pour tester si la led est utilisable a un
moment donné. En cas d'ambiguité lorsqu'on fait une recherche par nom logique, aucune erreur ne
sera notifiée: la premiére instance trouvée sera renvoyée. La recherche se fait d'abord par nom
matériel, puis par nom logique.

Parametres :
func une chaine de caractéres qui référence la led sans ambiguité

Retourne :
un objet de classe YLed qui permet ensuite de contrdler la led.
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YLed.FirstLed() YLed
yFirstLed()YLed. Fi r st Led()

Commence I'énumération des leds accessibles par la librairie.
YLed FirstLed( )

Utiliser la fonction YLed. next Led() pour itérer sur les autres leds.

Retourne :
un pointeur sur un objet YLed, correspondant a la premiére led accessible en ligne, ou nul | siil n'y a pas
de leds disponibles.
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led . describe()l ed. descri be() YLed

Retourne un court texte décrivant de maniére non-ambigle l'instance de la led au format
TYPE( NAVE) =SERI AL. FUNCTI ONI D.

String describe( )

Plus précisément, TYPE correspond au type de fonction, NAME correspond au nom utilsé lors du
premier accés a la fonction, SERI AL correspond au numéro de série du module si le module est
connecté, ou " unr esol ved" sinon, et FUNCTI ONI D correspond a l'identifiant matériel de la fonction
si le module est connecté. Par exemple, La methode va retourner
Rel ay( MyCust omNane. r el ayl) =RELAYLOL- 123456. r el ay1l si le module est déja connecté
ou Rel ay( BadCust oneNane. r el ay1) =unr esol ved si le module n'est pas déja connecté. Cette
methode ne declenche aucune transaction USB ou TCP et peut donc étre utilisé dans un debuggeur.

Retourne :
une chaine de caractéres décrivant la led (ex: Rel ay( MyCust omNane. r el ayl) =RELAYLOL1-
123456. rel ayl)




3. Reference

led - get_advertisedValue() YLed
led - advertisedValue()
| ed. get _adverti sedVal ue()

Retourne la valeur courante de la led (pas plus de 6 caracteres).

String get_advertisedValue( )

Retourne :
une chaine de caractéres représentant la valeur courante de la led (pas plus de 6 caractéeres).

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_ADVERTI SEDVALUE | NVALI D.
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led - get_blinking() YLed
led - blinking()! ed. get _bl i nki ng()

Retourne le mode de signalisation de la led.

int get_blinking()

Retourne :
une valeur parmi Y_BLI NKI NG_STI LL, Y_BLI NKI NG_RELAX, Y_BLI NKI NG_AWARE,

Y_BLI NKI NG_RUN, Y_BLI NKI NG_CALL et Y_BLI NKI NG_PANI C représentant le mode de
signalisation de la led

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_BLI NKI NG _| NVALI D.
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led . get_errorMessage() YLed
led - errorMessage()l ed. get _error Message()

Retourne le message correspondant a la derniére erreur survenue lors de I'utilisation de la led.
String get_errorMessage( )

Cette méthode est principalement utile lorsque la librairie Yoctopuce est utilisée en désactivant la
gestion des exceptions.

Retourne :
une chaine de caractéres correspondant au message de la derniére erreur qui s'est produit lors de
l'utilisation de la led.
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led . get_errorType() YLed
led - errorType()l ed. get _error Type()

Retourne le code d'erreur correspondant a la derniére erreur survenue lors de I'utilisation de la led.
int get_errorType()

Cette méthode est principalement utile lorsque la librairie Yoctopuce est utilisée en désactivant la
gestion des exceptions.

Retourne :
un nombre correspondant au code de la derniére erreur qui s'est produit lors de l'utilisation de la led.
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led - get_friendlyName() YLed
led - friendlyName()l ed. get _fri endl yNane()

Retourne un identifiant global de la led au format NOM_MODULE. NOM_FONCTI ON.

String get_friendlyName( )

Le chaine retournée utilise soit les noms logiques du module et de la led si ils sont définis, soit
respectivement le numéro de série du module et I'identifant matériel de la led (par exemple:
MyCust omNane. rel ayl)

Retourne :
une chaine de caractéres identifiant la led en utilisant les noms logiques (ex: MyCust omNane. r el ayl)

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_FRI ENDLYNAME | NVALI D.
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led - get_functionDescriptor() YLed
led - functionDescriptor()
| ed. get _functionDescriptor()

Retourne un identifiant unique de type YFUN_DESCR correspondant a la fonction.
String get_functionDescriptor( )

Cet identifiant peut étre utilisé pour tester si deux instance de YFunct i on référencent physiquement
la méme fonction sur le méme module.

Retourne :
un identifiant de type YFUN_DESCR

Si la fonction n'a jamais été contactée, la valeur retournée sera
Y_FUNCTI ONDESCRI PTOR_I NVALI D
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led — get_functionld() YLed
led - functionld()l ed. get _functionl d()

Retourne l'identifiant matériel de la led, sans référence au module.
String get_functionld( )

Par exampler el ay1l.

Retourne :
une chaine de caractéres identifiant la led (ex: r el ay 1)

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_FUNCTI ONI D_I NVALI D.
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led - get_hardwareld() YLed
led - hardwareld()l ed. get _har dwar el d()

Retourne l'identifiant matériel unique de la led au format SERI AL. FUNCTI ONI D.
String get_hardwareld( )

L'identifiant unique est composé du numéro de série du module et de l'identifiant matériel de la led (par
example RELAYLOL- 123456. r el ayl).

Retourne :
une chaine de caractéres identifiant la led (ex: RELAYLOL- 123456. r el ayl)

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_HARDWAREI D | NVALI D.
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led - get_logicalName() YLed
led - logicalName()l ed. get _| ogi cal Nane()

Retourne le nom logique de la led.

String get_logicalName( )

Retourne :
une chaine de caractéres représentant le nom logique de la led.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_LOG CALNANME | NVALI D.
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led - get_luminosity() YLed
led - luminosity()l ed. get _| um nosi ty()

Retourne l'intensité de la led en pour cent.

int get_luminosity( )

Retourne :
un entier représentant l'intensité de la led en pour cent

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_LUM NOSI TY_| NVALI D.
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led - get_module() YLed
led -~ module()l ed. get _nodul e()

Retourne I'objet YMbdul e correspondant au module Yoctopuce qui héberge la fonction.

YModule get_module()

Si la fonction ne peut étre trouvée sur aucun module, l'instance de YMbodul e retournée ne sera pas
joignable.

Retourne:
une instance de YModul e
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led - get_power() YLed
led - power()l ed. get _power ()

Retourne I'état courant de la led.

int get_power( )

Retourne :
soit Y_POWNER_COFF, soit Y_POWER_QON, selon I'état courant de la led

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_POWER | NVALI D.
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led - get_userData() YLed
led — userData()l ed. get _user Dat a()

Retourne le contenu de l'attribut userData, précédemment stocké a l'aide de la méthode
set _user Dat a.

Object get_userData( )

Cet attribut n'es pas utilisé directement par I'API. Il est a la disposition de I'appelant pour stocker un
contexte.

Retourne :
I'objet stocké précédemment par I'appelant.
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led - isOnline()l ed. i sOnl i ne() YLed

Vérifie si le module hébergeant la led est joignable, sans déclencher d'erreur.
boolean isOnline( )

Si les valeurs des attributs en cache de la led sont valides au moment de I'appel, le module est
considéré joignable. Cette fonction ne cause en aucun cas d'exception, quelle que soit I'erreur qui
pourrait se produire lors de la vérification de joignabilité.

Retourne :
t r ue silaled est joignable, f al se sinon
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led - load()l ed. | oad() YLed

Met en cache les valeurs courantes de la led, avec une durée de validité spécifiée.

int load( long msValidity)

Par défaut, lorsqu'on accede a un module, tous les attributs des fonctions du module sont
automatiquement mises en cache pour la durée standard (5 ms). Cette méthode peut étre utilisée pour
marquer occasionellement les données cachées comme valides pour une plus longue période, par

exemple dans le but de réduire le trafic réseau.

Ve

Paramétres :
msValidity un entier correspondant a la durée de validité attribuée aux les parametres chargés, en

millisecondes

Retourne :
YAPI _ SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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led - nextLed()l ed. next Led() YLed

Continue I'énumération des leds commencée a l'aide de yFi r st Led() .

YLed nextLed( )

Retourne :
un pointeur sur un objet YLed accessible en ligne, ou nul | lorsque I'énumération est terminée.
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led - registerValueCallback() YLed
| ed. regi st erVal ueCal | back()

Enregistre la fonction de callback qui est appelée a chaque changement de la valeur publiée.
int registerValueCallback( UpdateCallback callback)

Ce callback n'est appelé que durant I'exécution de yS| eep ou yHandl eEvent s. Cela permet a
I'appelant de contréler quand les callback peuvent se produire. Il est important d'appeler I'une de ces
deux fonctions périodiquement pour garantir que les callback ne soient pas appelés trop tard. Pour
désactiver un callback, il suffit d'appeler cette méthode en lui passant un pointeur nul.

Paramétres :
callback la fonction de callback a rappeler, ou un pointeur nul. La fonction de callback doit accepter deux
arguments: l'object fonction dont la valeur a changé, et la chalne de caractére décrivant la
nouvelle valeur publiée.
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led - set_blinking() YLed
led - setBlinking()l ed. set _bl i nki ng()

Modifie le mode de signalisation de la led.

int set_blinking( int newval)

p
Parameétres :

newval une valeur parmi Y_BLI NKI NG_STI LL, Y_BLI NKI NG_RELAX, Y_BLI NKI NG_AWARE,

Y _BLI NKI NG_RUN, Y _BLI NKI NG _CALL et Y _BLI NKI NG_PANI C représentant le
mode de signalisation de la led

Retourne :
YAPI _ SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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led - set_logicalName() YLed
led - setLogicalName()l ed. set _| ogi cal Nane()

Modifie le nom logique de la led.

int set_logicalName( String newval)

Vous pouvez utiliser yCheckLogi cal Nanme() pour vérifier si votre parametre est valide. N'oubliez
pas d'appeler la méthode saveToFl ash() du module si le réglage doit étre préservé.

Ve

Parameétres :

newval une chaine de caractéres représentant le nom logique de la led.

Retourne :
YAPI _ SUCCESS si I'appel se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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led - set_luminosity() YLed
led - setLuminosity()l ed. set _| um nosi ty()

Madifie l'intensité lumineuse de la led (en pour cent).

int set_luminosity( int newval)

Ve

Paramétres :
newval un entier représentant l'intensité lumineuse de la led (en pour cent)

Retourne :
YAPI _ SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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led - set_power() YLed
led - setPower()l ed. set _power ()

Modifie I'état courant de la led.

int set_power( int newval)

Ve

Parametres :
newval soit Y POWER _COFF, soit Y _POWER _ON, selon I'état courant de la led

Retourne :
YAPI _ SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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led - set_userData() YLed
led - setUserData()l ed. set _user Dat a()

Enregistre un contexte libre dans I'attribut userData de la fonction, afin de le retrouver plus tard a
l'aide de la méthode get _user Dat a.

void set_userData( Object data)

Cet attribut n'es pas utilisé directement par I'API. Il est a la disposition de l'appelant pour stocker un
contexte.

Paramétres :
data objet quelconque a mémoriser
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3.23. Interface de la fonction LightSensor

La librairie de programmation Yoctopuce permet lire une valeur instantanée du capteur, ainsi que les
extrémas atteints.

Pour utiliser les fonctions décrites ici, vous devez inclure:

<script type="text/javascript' src="yocto_lightsensor.js'></script>
nodej s | var yoctolib = require(‘yoctolib’);
var YLightSensor = yoctolib.YLightSensor;
php | require_once(‘'yocto_lightsensor.php');
#include "yocto_lightsensor.h"
#import "yocto_lightsensor.h"
uses yocto_lightsensor;
yocto_lightsensor.vb
yocto_lightsensor.cs
import com.yoctopuce.YoctoAPL.YLightSensor;
from yocto_lightsensor import *

Fonction globales
yFindLightSensor(func)

Permet de retrouver un capteur de lumiére d'aprés un identifiant donné.
yFirstLightSensor()
Commence I'énumération des capteurs de lumiére accessibles par la librairie.

Méthodes des objets YLi ght Sensor
lightsensor - calibrate(calibratedVal)

Modifie le paramétre de calibration spécifique du senseur de sorte a ce que la valeur actuelle corresponde a
une consigne donnée (correction linéaire).

lightsensor - calibrateFromPoints(rawValues, refValues)

Enregistre des points de correction de mesure, typiqguement pour compenser l'effet d'un boitier sur les
mesures rendues par le capteur.

lightsensor - describe()
Retourne un court texte décrivant de maniere non-ambigle l'instance du capteur de lumiére au format
TYPE( NAVE) =SERI AL. FUNCTI ONI D.
lightsensor - get_advertisedValue()
Retourne la valeur courante du capteur de lumiére (pas plus de 6 caracteres).
lightsensor - get_currentRawValue()

Retourne la valeur brute retournée par le capteur (sans arrondi ni calibration), en lux, sous forme de nombre a
virgule.

lightsensor - get_currentValue()

Retourne la valeur actuelle de la lumiére ambiante, en lux, sous forme de nombre a virgule.
lightsensor - get_errorMessage()

Retourne le message correspondant a la derniére erreur survenue lors de I'utilisation du capteur de lumiére.
lightsensor - get_errorType()

Retourne le code d'erreur correspondant a la derniére erreur survenue lors de l'utilisation du capteur de
lumiére.

lightsensor - get_friendlyName()
Retourne un identifiant global du capteur de lumiére au format NOM_MODULE. NOM_FONCTI ON.
lightsensor - get_functionDescriptor()

Retourne un identifiant unique de type YFUN_DESCR correspondant a la fonction.
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lightsensor - get_functionld()
Retourne l'identifiant matériel du capteur de lumiére, sans référence au module.

lightsensor - get_hardwareld()

Retourne l'identifiant matériel unique du capteur de lumiére au format SERI AL. FUNCTI ONI D.
lightsensor - get_highestValue()

Retourne la valeur maximale observée pour la lumiére ambiante depuis le démarrage du module.

lightsensor - get_logFrequency()

Retourne la fréquence d'enregistrement des mesures dans le datalogger, ou "OFF" si les mesures ne sont
pas stockées dans la mémoire de I'enregistreur de données.

lightsensor - get_logicalName()
Retourne le nom logique du capteur de lumiére.

lightsensor - get_lowestValue()
Retourne la valeur minimale observée pour la lumiére ambiante depuis le démarrage du module.

lightsensor » get_measureType()
Retourne le type de mesure de lumiére utilisé par le module.

lightsensor - get_module()

Retourne l'objet YMbdul e correspondant au module Yoctopuce qui héberge la fonction.
lightsensor — get_module_async(callback, context)

Retourne l'objet YMbdul e correspondant au module Yoctopuce qui héberge la fonction.

lightsensor - get_recordedData(startTime, endTime)

Retourne un objet DataSet représentant des mesures de ce capteur précédemment enregistrées a l'aide du
Datalogger, pour l'intervalle de temps spécifié.

lightsensor - get_reportFrequency()

Retourne la fréquence de notification périodique des valeurs mesurées, ou "OFF" si les notifications
périodiques sont désactivées pour cette fonction.

lightsensor - get_resolution()
Retourne la résolution des valeurs mesurées.

lightsensor - get_unit()
Retourne 'unité dans laquelle la lumiére ambiante est exprimée.

lightsensor - get_userData()

Retourne le contenu de l'attribut userData, précédemment stocké a I'aide de la méthode set _user Dat a.
lightsensor - isOnline()

Vérifie si le module hébergeant le capteur de lumiére est joignable, sans déclencher d'erreur.

lightsensor —isOnline_async(callback, context)
Vérifie si le module hébergeant le capteur de lumiére est joignable, sans déclencher d'erreur.

lightsensor - load(msValidity)
Met en cache les valeurs courantes du capteur de lumiére, avec une durée de validité spécifiée.

lightsensor - loadCalibrationPoints(rawValues, refValues)

Récupére les points de correction de mesure précédemment enregistrés a l'aide de la méthode
cal i brat eFronPoi nts.

lightsensor - load_async(msValidity, callback, context)

Met en cache les valeurs courantes du capteur de lumiere, avec une durée de validité spécifiée.
lightsensor - nextLightSensor()

Continue I'énumération des capteurs de lumiére commencée a l'aide de YFi r st Li ght Sensor ().

lightsensor - registerTimedReportCallback(callback)
Enregistre la fonction de callback qui est appelée a chaque notification périodique.



3. Reference

lightsensor - registerValueCallback(callback)
Enregistre la fonction de callback qui est appelée a chaque changement de la valeur publiée.

lightsensor - set_highestValue(newval)
Modifie la mémoire de valeur maximale observée.

lightsensor - set_logFrequency(newval)
Modifie la fréquence d'enregistrement des mesures dans le datalogger.

lightsensor - set_logicalName(newval)
Modifie le nom logique du capteur de lumiére.

lightsensor - set_lowestValue(newval)
Modifie la mémoire de valeur minimale observée.

lightsensor - set_measureType(newval)
Change le type dde mesure de lumiére effectuée par le capteur.

lightsensor - set_reportFrequency(newval)
Modifie la fréquence de notification périodique des valeurs mesurées.

lightsensor - set_resolution(newval)
Modifie la résolution des valeurs physique mesurées.

lightsensor - set_userData(data)
Enregistre un contexte libre dans I'attribut userData de la fonction, afin de le retrouver plus tard a l'aide de la
méthode get _user Dat a.

lightsensor - wait_async(callback, context)

Attend que toutes les commandes asynchrones en cours d'exécution sur le module soient terminées, et
appelle le callback passé en parameétre.



3. Reference

YLightSensor.FindLightSensor() YLightSensor
yFindLightSensor()
YLi ght Sensor . Fi ndLi ght Sensor ()

Permet de retrouver un capteur de lumiere d'aprés un identifiant donné.
YLightSensor FindLightSensor( String func)

L'identifiant peut étre spécifié sous plusieurs formes:

- NomLogiqueFonction

- NoSerieModule.ldentifiantFonction

- NoSerieModule.NomLogiqueFonction

- NomLogiqueModule.ldentifiantMatériel

- NomLogiqueModule.NomLogiqueFonction

Cette fonction n'exige pas que le capteur de lumiére soit en ligne au moment ou elle est appelée, I'objet
retourné sera néanmoins valide. Utiliser la méthode YLi ght Sensor . i sOnl i ne() pour tester sile
capteur de lumiére est utilisable @ un moment donné. En cas d'ambiguité lorsqu'on fait une recherche
par nom logique, aucune erreur ne sera notifiée: la premiére instance trouvée sera renvoyeée. La
recherche se fait d'abord par nom matériel, puis par nom logique.

Ve

Parametres :
func une chaine de caractéres qui référence le capteur de lumiére sans ambiguité

Retourne :
un objet de classe YLi ght Sensor qui permet ensuite de contrdler le capteur de lumiére.




3. Reference

YLightSensor.FirstLightSensor() YLightSensor

yFirstLightSensor()
YLi ght Sensor . Fi rst Li ght Sensor ()

Commence I'énumération des capteurs de lumiére accessibles par la librairie.

YLightSensor FirstLightSensor( )
Utiliser la fonction YLi ght Sensor . next Li ght Sensor () pour itérer sur les autres capteurs de

lumiére.

Retourne :
un pointeur sur un objet YLi ght Sensor, correspondant au premier capteur de lumiére accessible en

ligne, ou nul | siiln'y a pas de capteurs de lumiére disponibles.




3. Reference

lightsensor - calibrate()l i ght sensor. cal i brate() YLightSensor

Modifie le paramétre de calibration spécifique du senseur de sorte a ce que la valeur actuelle
corresponde a une consigne donnée (correction linéaire).

int calibrate( double calibratedVal)

Ve

Paramétres :
calibratedVal la consigne de valeur désirée.

Retourne :
YAPI _ SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.




3. Reference

lightsensor - calibrateFromPoints() YLightSensor
| i ght sensor. cal i br at eFr onPoi nt s()

Enregistre des points de correction de mesure, typiquement pour compenser I'effet d'un boitier sur
les mesures rendues par le capteur.

int calibrateFromPoints( ArrayList<Double> rawValues,
ArrayList<Double> refValues)

Il est possible d'enregistrer jusqu'a cing points de correction. Les points de correction doivent étre
fournis en ordre croissant, et dans la plage valide du capteur. Le module effectue automatiquement une
interpolation linéaire de l'erreur entre les points spécifiés. N'oubliez pas d'appeler la méthode
saveToFl ash() du module sile réglage doit étre préservé.

Pour plus de plus amples possibilités d'appliquer une surcalibration aux capteurs, veuillez contacter
support@yoctopuce.com.

-

Parameétres :

rawValues tableau de nombres flottants, correspondant aux valeurs brutes rendues par le capteur pour les
points de correction.

refValues tableau de nombres flottants, correspondant aux valeurs corrigées désirées pour les points de
correction.

Retourne :
YAPI _ SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.




3. Reference

lightsensor . describe()l i ght sensor. descri be() YLightSensor

Retourne un court texte décrivant de maniere non-ambigle l'instance du capteur de lumiére au
format TYPE( NAME) =SERI AL. FUNCTI ONI D.

String describe( )

Plus précisément, TYPE correspond au type de fonction, NAME correspond au nom utilsé lors du
premier accés a la fonction, SERI AL correspond au numéro de série du module si le module est
connecté, ou " unr esol ved" sinon, et FUNCTI ONI D correspond a l'identifiant matériel de la fonction
si le module est connecté. Par exemple, La methode va retourner
Rel ay( MyCust omNane. r el ayl) =RELAYLOL- 123456. r el ay1l si le module est déja connecté
ou Rel ay( BadCust oneNane. r el ay1) =unr esol ved si le module n'est pas déja connecté. Cette
methode ne declenche aucune transaction USB ou TCP et peut donc étre utilisé dans un debuggeur.

Retourne :
une chaine de caractéres décrivant Ile capteur de Ilumiére (ex:

Rel ay( MyCust omNanme. rel ayl) =RELAYLO1- 123456.rel ayl)




3. Reference

lightsensor - get_advertisedValue() YLightSensor
lightsensor — advertisedValue()
| i ght sensor. get _adverti sedVal ue()

Retourne la valeur courante du capteur de lumiére (pas plus de 6 caracteres).

String get_advertisedValue( )

Retourne :
une chaine de caractéres représentant la valeur courante du capteur de lumiére (pas plus de 6 caracteres).

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_ADVERTI SEDVALUE | NVALI D.




3. Reference

lightsensor - get_currentRawValue() YLightSensor
lightsensor - currentRawValue()
| i ght sensor. get _current Rawal ue()

Retourne la valeur brute retournée par le capteur (sans arrondi ni calibration), en lux, sous forme de
nombre a virgule.

double get_currentRawValue( )

Vs

Retourne :
une valeur numérique représentant la valeur brute retournée par le capteur (sans arrondi ni calibration), en
lux, sous forme de nombre & virgule

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_CURRENTRAW/ALUE | NVALI D.




3. Reference

lightsensor - get_currentValue() YLightSensor
lightsensor - currentValue()
| i ght sensor. get _current Val ue()

Retourne la valeur actuelle de la lumiere ambiante, en lux, sous forme de nombre a virgule.

double get_currentValue( )

~

Retourne:

une valeur numérique représentant la valeur actuelle de la lumiére ambiante, en lux, sous forme de nombre
a virgule

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_CURRENTVALUE_| NVALI D.




3. Reference

lightsensor - get_errorMessage() YLightSensor
lightsensor - errorMessage()
| i ght sensor. get _error Message()

Retourne le message correspondant a la derniére erreur survenue lors de I'utilisation du capteur de
lumiére.

String get_errorMessage( )

Cette méthode est principalement utile lorsque la librairie Yoctopuce est utilisée en désactivant la
gestion des exceptions.

Retourne :
une chaine de caractéres correspondant au message de la derniére erreur qui s'est produit lors de
I'utilisation du capteur de lumiére.




3. Reference

lightsensor - get_errorType() YLightSensor
lightsensor - errorType()
| i ght sensor. get _errorType()

Retourne le code d'erreur correspondant a la derniére erreur survenue lors de I'utilisation du capteur
de lumiere.

int get_errorType()

Cette méthode est principalement utile lorsque la librairie Yoctopuce est utilisée en désactivant la
gestion des exceptions.

Retourne :

un nombre correspondant au code de la derniere erreur qui s'est produit lors de I'utilisation du capteur de
lumiére.




3. Reference

lightsensor — get_friendlyName() YLightSensor
lightsensor - friendlyName()
| i ght sensor. get _friendl yNane()

Retourne un identifiant global du capteur de lumiére au format NOM_MODULE. NOM_FONCTI ON.

String get_friendlyName( )

Le chaine retournée utilise soit les noms logiques du module et du capteur de lumiére si ils sont définis,
soit respectivement le numéro de série du module et I'identifant matériel du capteur de lumiére (par

exemple: MyCust omNane. r el ay1l)

Retourne :
une chaine de caractéres identifiant le capteur de lumiére en utilisant les noms logiques (ex:

MyCust omNane. rel ayl)

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_FRI ENDLYNANME_| NVALI D.




3. Reference

lightsensor - get_functionDescriptor() YLightSensor
lightsensor - functionDescriptor()
| i ght sensor. get _functionDescri ptor()

Retourne un identifiant unique de type YFUN_DESCR correspondant a la fonction.

String get_functionDescriptor( )

Cet identifiant peut étre utilisé pour tester si deux instance de YFunct i on référencent physiquement
la méme fonction sur le méme module.

Retourne :
un identifiant de type YFUN_DESCR

Si la fonction n'a jamais été contactée, la valeur retournée sera
Y_FUNCTI ONDESCRI PTOR_I NVALI D




3. Reference

lightsensor - get_functionld() YLightSensor
lightsensor - functionld()
| i ght sensor. get _functionld()

Retourne l'identifiant matériel du capteur de lumiére, sans référence au module.
String get_functionld( )

Par exampler el ay1l.

Retourne :
une chaine de caractéres identifiant le capteur de lumiére (ex: r el ay 1)

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_FUNCTI ONI D_| NVALI D.




3. Reference

lightsensor - get_hardwareld() YLightSensor
lightsensor - hardwareld()
| i ght sensor. get _hardwar el d()

Retourne l'identifiant matériel unique du capteur de lumiére au format SERI AL. FUNCTI ONI D.

String get_hardwareld( )

L'identifiant unique est composé du numéro de série du module et de l'identifiant matériel du capteur de
lumiére (par example RELAYLOL- 123456. r el ayl).

Retourne :
une chaine de caractéres identifiant le capteur de lumiére (ex: RELAYLOL- 123456. rel ayl)

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_HARDWAREI D | NVALI D.




3. Reference

lightsensor - get_highestValue() YLightSensor
lightsensor - highestValue()
| i ght sensor. get _hi ghest Val ue()

Retourne la valeur maximale observée pour la lumiére ambiante depuis le démarrage du module.

double get_highestValue()

~

Retourne :
une valeur numérique représentant la valeur maximale observée pour la lumiére ambiante depuis le
démarrage du module

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_HI GHESTVALUE_I| NVALI D.




3. Reference

lightsensor - get_logFrequency() YLightSensor
lightsensor - logFrequency/()

| i ght sensor. get | ogFrequency()

Retourne la fréquence d'enregistrement des mesures dans le datalogger, ou "OFF" si les mesures
ne sont pas stockées dans la mémoire de I'enregistreur de données.

String get_logFrequency( )

Vs

Retourne :

une chaine de caractéres représentant la fréquence d'enregistrement des mesures dans le datalogger, ou
"OFF" si les mesures ne sont pas stockées dans la mémoire de I'enregistreur de données

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_LOGFREQUENCY_| NVALI D.




3. Reference

lightsensor — get_logicalName() YLightSensor
lightsensor - logicalName()
| i ght sensor. get | ogi cal Name()

Retourne le nom logique du capteur de lumiere.

String get_logicalName( )

Retourne :
une chaine de caractéres représentant le nom logique du capteur de lumiére.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_LOG CALNANME | NVALI D.




3. Reference

lightsensor - get_lowestValue() YLightSensor
lightsensor - lowestValue()
| i ght sensor. get | owest Val ue()

Retourne la valeur minimale observée pour la lumiére ambiante depuis le démarrage du module.

double get_lowestValue( )

~

Retourne:

une valeur numérique représentant la valeur minimale observée pour la lumiére ambiante depuis le
démarrage du module

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_LOWNESTVALUE_| NVALI D.




3. Reference

lightsensor . get_measureType() YLightSensor
lightsensor - measureType()
| i ght sensor. get _neasur eType()

Retourne le type de mesure de lumiére utilisé par le module.

int get_measureType()

~

Retourne :
une valeur parmi Y_MEASURETYPE_HUMAN EYE, Y _MEASURETYPE W DE_SPECTRUM
Y MEASURETYPE_ | NFRARED, Y _MEASURETYPE_HI GH_RATE et

Y _MEASURETYPE HI GH ENERGY représentant le type de mesure de lumiére utilisé par le module

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_MEASURETYPE | NVALI D.




3. Reference

lightsensor -.get_module() YLightSensor
lightsensor -~ module()l i ght sensor. get _nodul e()

Retourne I'objet YMbdul e correspondant au module Yoctopuce qui héberge la fonction.

YModule get_module()

Si la fonction ne peut étre trouvée sur aucun module, l'instance de YMbodul e retournée ne sera pas
joignable.

Retourne:
une instance de YModul e




3. Reference

lightsensor - get_recordedData() YLightSensor
lightsensor - recordedData()
| i ght sensor. get _recordedDat a()

Retourne un objet DataSet représentant des mesures de ce capteur précédemment enregistrées a
l'aide du Datalogger, pour l'intervalle de temps spécifié.

YDataSet get_recordedData( long startTime, long endTime)

Veuillez vous référer a la documentation de la classe DataSet pour plus plus d'informations sur la
maniére d'obtenir un apercu des mesures pour la période, et comment charger progressivement une
grande quantité de mesures depuis le dataLogger.

Cette méthode ne fonctionne que si le module utilise un firmware récent, car les objets DataSet ne sont
pas supportés par les firmwares antérieurs a la révision 13000.

Paramétres :

startTime le début de l'intervalle de mesure désiré, c'est & dire en nombre de secondes depuis le ler
janvier 1970 UTC. La valeur 0 peut étre utilisée pour ne poser aucune limite sur le début des
mesures.

endTime la find de l'intercalle de mesure désiré, c'est a dire en nombre de secondes depuis le ler janvier
1970 UTC. La valeur 0 peut étre utilisée pour ne poser aucune limite de fin.

Retourne :
une instance de YDataSet, dont les méthodes permettent de d'accéder aux données historiques souhaitées.




3. Reference

lightsensor - get_reportFrequency() YLightSensor
lightsensor - reportFrequency/()

| i ght sensor. get _report Frequency()

Retourne la fréquence de notification périodique des valeurs mesurées, ou "OFF" si les notifications
périodiques sont désactivées pour cette fonction.

String get_reportFrequency( )

Vs

Retourne :

une chaine de caractéres représentant la fréquence de notification périodique des valeurs mesurées, ou
"OFF" si les naotifications périodiques sont désactivées pour cette fonction

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_REPORTFREQUENCY _| NVALI D.




3. Reference

lightsensor - get_resolution() YLightSensor
lightsensor - resolution()
| i ght sensor. get _resol ution()

Retourne la résolution des valeurs mesurées.
double get_resolution()

La résolution correspond a la précision numérique de la représentation des mesures. Elle n'est pas
forcément identique a la précision réelle du capteur.

Retourne :
une valeur numérique représentant la résolution des valeurs mesurées

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_RESCLUTI ON_| NVALI D.




3. Reference

lightsensor - get_unit() YLightSensor
lightsensor - unit()l i ght sensor. get _unit()

Retourne l'unité dans laquelle la lumiére ambiante est exprimée.

String get_unit( )

Retourne :
une chaine de caractéres représentant I'unité dans laquelle la lumiere ambiante est exprimée

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_UNI T_| NVALI D.




3. Reference

lightsensor - get_userData() YLightSensor
lightsensor — userData()
| i ght sensor. get _userDat a()

Retourne le contenu de l'attribut userData, précédemment stocké a l'aide de la méthode
set _user Dat a.

Object get_userData( )

Cet attribut n'es pas utilisé directement par I'API. Il est a la disposition de I'appelant pour stocker un
contexte.

Retourne :
I'objet stocké précédemment par I'appelant.




3. Reference

lightsensor —isOnline()l i ght sensor.isOnline() YLightSensor

Vérifie si le module hébergeant le capteur de lumiére est joignable, sans déclencher d'erreur.
boolean isOnline( )

Si les valeurs des attributs en cache du capteur de lumiére sont valides au moment de l'appel, le
module est considéré joignable. Cette fonction ne cause en aucun cas d'exception, quelle que soit
I'erreur qui pourrait se produire lors de la vérification de joignabilité.

Retourne :
t r ue sile capteur de lumiére est joignable, f al se sinon




3. Reference

lightsensor —load()l i ght sensor. | oad() YLightSensor

Met en cache les valeurs courantes du capteur de lumiére, avec une durée de validité spécifiée.

int load( long msValidity)

Par défaut, lorsqu'on accede a un module, tous les attributs des fonctions du module sont
automatiquement mises en cache pour la durée standard (5 ms). Cette méthode peut étre utilisée pour
marquer occasionellement les données cachées comme valides pour une plus longue période, par

exemple dans le but de réduire le trafic réseau.

~

Paramétres :
msValidity un entier correspondant a la durée de validité attribuée aux les parametres chargés, en

millisecondes

Retourne :
YAPI _ SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.




3. Reference

lightsensor - loadCalibrationPoints() YLightSensor
| i ght sensor. | oadCal i brati onPoi nt s()

Récupére les points de correction de mesure précédemment enregistrés a l'aide de la méthode
cal i brat eFr onPoi nt s.

int loadCalibrationPoints( ArrayList<Double> rawValues,
ArrayList<Double> refValues)

Paramétres :

rawValues tableau de nombres flottants, qui sera rempli par la fonction avec les valeurs brutes des points
de correction.

refValues tableau de nombres flottants, qui sera rempli par la fonction avec les valeurs désirées des
points de correction.

Retourne :
YAPI _ SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.




3. Reference

lightsensor - nextLightSensor() YLightSensor
| i ght sensor . next Li ght Sensor ()

Continue I|'énumération des capteurs de lumiére commencée a l'aide de
yFirstLight Sensor ().

YLightSensor nextLightSensor()

Retourne :

un pointeur sur un objet YLi ght Sensor accessible en ligne, ou nul | lorsque I'énumération est
terminée.




3. Reference

lightsensor - registerTimedReportCallback() YLightSensor
| i ght sensor. regi sterTi medReport Cal | back()

Enregistre la fonction de callback qui est appelée a chaque notification périodique.
int registerTimedReportCallback( TimedReportCallback callback)

Ce callback n'est appelé que durant I'exécution de yS| eep ou yHandl eEvent s. Cela permet a
I'appelant de contréler quand les callbacks peuvent se produire. Il est important d'appeler I'une de ces
deux fonctions périodiquement pour garantir que les callbacks ne soient pas appelés trop tard. Pour
désactiver un callback, il suffit d'appeler cette méthode en lui passant un pointeur nul.

Paramétres :
callback la fonction de callback a rappeler, ou un pointeur nul. La fonction de callback doit accepter deux
arguments: I'object fonction dont la valeur a changé, et un objet YMeasure décrivant la nouvelle
valeur publiée.




3. Reference

lightsensor - registerValueCallback() YLightSensor
| i ght sensor. regi sterVal ueCal | back()

Enregistre la fonction de callback qui est appelée a chaque changement de la valeur publiée.
int registerValueCallback( UpdateCallback callback)

Ce callback n'est appelé que durant I'exécution de yS| eep ou yHandl eEvent s. Cela permet a
I'appelant de contréler quand les callback peuvent se produire. Il est important d'appeler I'une de ces
deux fonctions périodiquement pour garantir que les callback ne soient pas appelés trop tard. Pour
désactiver un callback, il suffit d'appeler cette méthode en lui passant un pointeur nul.

Paramétres :
callback la fonction de callback a rappeler, ou un pointeur nul. La fonction de callback doit accepter deux
arguments: l'object fonction dont la valeur a changé, et la chalne de caractére décrivant la
nouvelle valeur publiée.




3. Reference

lightsensor - set_highestValue()
lightsensor - setHighestValue()
| i ght sensor. set _hi ghest Val ue()

YLightSensor

Modifie la mémoire de valeur maximale observée.

int set_highestValue( double newval)

Ve

Parameétres :

newval une valeur numérique représentant la mémoire de valeur maximale observée

Retourne :
YAPI _ SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.




3. Reference

lightsensor - set_logFrequency() YLightSensor
lightsensor — setLogFrequency()
| i ght sensor. set | ogFrequency()

Madifie la fréquence d'enregistrement des mesures dans le datalogger.
int set_logFrequency( String newval)

La fréquence peut étre spécifiée en mesures par secondes, en mesures par minutes (par exemple
"15/m") ou en mesures par heure (par exemple "4/h"). Pour désactiver I'enregistrement des mesures de
cette fonction, utilisez la valeur "OFF".

~

Parameétres :

newval une chaine de caractéres représentant la fréquence d'enregistrement des mesures dans le
datalogger

Retourne :
YAPI _ SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.




3. Reference

lightsensor - set_logicalName() YLightSensor
lightsensor - setLogicalName()
| i ght sensor. set | ogi cal Name()

Maodifie le nom logique du capteur de lumiére.

int set_logicalName( String newval)

Vous pouvez utiliser yCheckLogi cal Nane() pour vérifier si votre parametre est valide. N'oubliez
pas d'appeler la méthode saveToFl ash() du module si le réglage doit étre préservé.

Ve

Paramétres :
newval une chaine de caractéres représentant le nom logique du capteur de lumiére.

Retourne :
YAPI _ SUCCESS si I'appel se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.




3. Reference

lightsensor - set_lowestValue() YLightSensor
lightsensor - setLowestValue()
| i ght sensor. set | owest Val ue()

Modifie la mémoire de valeur minimale observée.

int set_lowestValue( double newval)

Ve

Paramétres :
newval une valeur numérique représentant la mémoire de valeur minimale observée

Retourne :
YAPI _ SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.




3. Reference

lightsensor - set_measureType() YLightSensor
lightsensor - setMeasureType()
| i ght sensor. set _neasur eType()

Change le type dde mesure de lumiére effectuée par le capteur.
int set_measureType( int newval)

La mesure peut soit approximer la réponse de I'oeil humain, soit donner une valeur ciblant un spectre
particulier, en fonction des possibilités offertes par le récepteur de lumiere. N'oubliez pas d'appeler la
méthode saveToFl ash() du module si le réglage doit étre préservé.

-

Parameétres :
newval yne valeur parmi Y_MEASURETYPE_HUMAN_EYE,
Y_MEASURETYPE_W DE_SPECTRUM Y_MEASURETYPE_ | NFRARED,

Y_MEASURETYPE_H GH_RATE et Y_MEASURETYPE_H GH_ENERGY

Retourne :
YAPI _SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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lightsensor - set_reportFrequency|() YLightSensor
lightsensor - setReportFrequency()
| i ght sensor. set _report Frequency()

Maodifie la fréquence de notification périodique des valeurs mesurées.
int set_reportFrequency( String newval)

La fréquence peut étre spécifiée en mesures par secondes, en mesures par minutes (par exemple
"15/m") ou en mesures par heure (par exemple "4/h"). Pour désactiver les notifications périodiques pour
cette fonction, utilisez la valeur "OFF".

p
Parameétres :

newval une chaine de caractéres représentant la fréquence de notification périodique des valeurs
mesurées

Retourne :
YAPI _ SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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lightsensor - set_resolution() YLightSensor
lightsensor - setResolution()
| i ght sensor. set_resol ution()

Modifie la résolution des valeurs physique mesurées.

int set_resolution( double newval)

La résolution correspond a la précision de l'affichage des mesures. Elle ne change pas la précision de
la mesure elle-méme.

Parameétres :

newval une valeur numérique représentant la résolution des valeurs physique mesurées

Retourne :
YAPI _SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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lightsensor - set_userData() YLightSensor
lightsensor - setUserData()
| i ght sensor. set _userDat a()

Enregistre un contexte libre dans I'attribut userData de la fonction, afin de le retrouver plus tard a
l'aide de la méthode get _user Dat a.

void set_userData( Object data)

Cet attribut n'es pas utilisé directement par I'API. Il est a la disposition de I'appelant pour stocker un
contexte.

Paramétres :
data objet quelconque a mémoriser
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3.24. Interface de la fonction Magnetometer

La librairie de programmation Yoctopuce permet lire une valeur instantanée du capteur, ainsi que les
extrémas atteints.

Pour utiliser les fonctions décrites ici, vous devez inclure:

<script type="text/javascript’ src="yocto_magnetometer.js'></script>

nodej s | var yoctolib = require(‘yoctolib’);

var YMagnetometer = yoctolib.YMagnetometer;
php | require_once('yocto_magnetometer.php’);

#include "yocto_magnetometer.h"

#import "yocto_magnetometer.h"

uses yocto_magnetometer;

yocto_magnetometer.vb

yocto_magnetometer.cs

import com.yoctopuce.YoctoAPI.YMagnetometer;

from yocto_magnetometer import *

Fonction globales
yFindMagnetometer(func)

Permet de retrouver un magnétomeétre d'apres un identifiant donné.
yFirstMagnetometer()
Commence I'énumération des magnétometres accessibles par la librairie.
Méthodes des objets YMagnet onet er
magnetometer - calibrateFromPoints(rawValues, refValues)

Enregistre des points de correction de mesure, typiquement pour compenser |'effet d'un botftier sur les
mesures rendues par le capteur.

magnetometer - describe()
Retourne un court texte décrivant de maniére non-ambigle l'instance du magnétomeétre au format
TYPE( NAVE) =SERI AL. FUNCTI ONI D.
magnetometer - get_advertisedValue()
Retourne la valeur courante du magnétometre (pas plus de 6 caractéres).
magnetometer - get_currentRawValue()

Retourne la valeur brute retournée par le capteur (sans arrondi ni calibration), en mT, sous forme de nombre a
virgule.

magnetometer - get_currentValue()

Retourne la valeur actuelle du champ magnétique, en mT, sous forme de nombre a virgule.
magnetometer - get_errorMessage()

Retourne le message correspondant a la derniére erreur survenue lors de l'utilisation du magnétometre.
magnetometer - get_errorType()

Retourne le code d'erreur correspondant a la derniére erreur survenue lors de I'utilisation du magnétometre.
magnetometer - get_friendlyName()

Retourne un identifiant global du magnétomeétre au format NOM_MODULE. NOM_FONCTI ON.
magnetometer - get_functionDescriptor()

Retourne un identifiant unique de type YFUN_DESCR correspondant a la fonction.
magnetometer - get_functionld()

Retourne l'identifiant matériel du magnétometre, sans référence au module.

magnetometer - get_hardwareld()
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Retourne lidentifiant matériel unique du magnétométre au format SERI AL. FUNCTI ONI D.
magnetometer - get_highestValue()
Retourne la valeur maximale observée pour le champ magnétique depuis le démarrage du module.

magnetometer - get_logFrequency()

Retourne la fréquence d'enregistrement des mesures dans le datalogger, ou "OFF" si les mesures ne sont
pas stockées dans la mémoire de I'enregistreur de données.

magnetometer - get_logicalName()
Retourne le nom logique du magnétometre.

magnetometer - get_lowestValue()
Retourne la valeur minimale observée pour le champ magnétique depuis le démarrage du module.

magnetometer - get_module()

Retourne l'objet YMbdul e correspondant au module Yoctopuce qui héberge la fonction.
magnetometer - get_module_async(callback, context)

Retourne l'objet YMbdul e correspondant au module Yoctopuce qui héberge la fonction.

magnetometer - get_recordedData(startTime, endTime)

Retourne un objet DataSet représentant des mesures de ce capteur précédemment enregistrées a l'aide du
Datalogger, pour l'intervalle de temps spécifié.

magnetometer - get_reportFrequency()

Retourne la fréquence de notification périodique des valeurs mesurées, ou "OFF" si les natifications
périodiques sont désactivées pour cette fonction.

magnetometer - get_resolution()
Retourne la résolution des valeurs mesurées.

magnetometer - get_unit()

Retourne 'unité dans laquelle le champ magnétique est exprimée.
magnetometer - get_userData()

Retourne le contenu de l'attribut userData, précédemment stocké a I'aide de la méthode set _user Dat a.
magnetometer - get_xValue()

Retourne la composante X du champ magnétique, sous forme de nombre a virgule.

magnetometer - get_yValue()
Retourne la composante Y du champ magnétique, sous forme de nombre a virgule.

magnetometer - get_zValue()
Retourne la composante Z du champ magnétique, sous forme de nombre a virgule.

magnetometer - isOnline()
Vérifie si le module hébergeant le magnétométre est joignable, sans déclencher d'erreur.

magnetometer - isOnline_async(callback, context)
Vérifie si le module hébergeant le magnétométre est joignable, sans déclencher d'erreur.

magnetometer - load(msValidity)
Met en cache les valeurs courantes du magnétometre, avec une durée de validité spécifiée.

magnetometer - loadCalibrationPoints(rawValues, refValues)

Récupére les points de correction de mesure précédemment enregistrés a l'aide de la méthode
cal i brat eFronPoi nt s.

magnetometer - load_async(msValidity, callback, context)

Met en cache les valeurs courantes du magnétometre, avec une durée de validité spécifiée.
magnetometer - nextMagnetometer()

Continue I'énumération des magnétométres commencée a l'aide de yFi r st Magnet onet er () .

magnetometer - registerTimedReportCallback(callback)
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Enregistre la fonction de callback qui est appelée a chaque notification périodique.

magnetometer - registerValueCallback(callback)
Enregistre la fonction de callback qui est appelée a chaque changement de la valeur publiée.

magnetometer - set_highestValue(newval)
Modifie la mémoire de valeur maximale observée.

magnetometer - set_logFrequency(newval)
Modifie la fréquence d'enregistrement des mesures dans le datalogger.

magnetometer - set_logicalName(newval)
Modifie le nom logique du magnétometre.

magnetometer - set_lowestValue(newval)
Modifie la mémoire de valeur minimale observée.

magnetometer - set_reportFrequency(newval)
Modifie la fréquence de notification périodique des valeurs mesurées.

magnetometer - set_resolution(newval)
Modifie la résolution des valeurs physique mesurées.

magnetometer - set_userData(data)
Enregistre un contexte libre dans l'attribut userData de la fonction, afin de le retrouver plus tard a l'aide de la
méthode get _user Dat a.

magnetometer - wait_async(callback, context)

Attend que toutes les commandes asynchrones en cours d'exécution sur le module soient terminées, et
appelle le callback passé en parameétre.
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YMagnetometer.FindMagnetometer() YMagnetometer
yFindMagnetometer()
YMagnet onet er . Fi ndMagnet onet er ()

Permet de retrouver un magnétometre d'apres un identifiant donné.
YMagnetometer FindMagnetometer( String func)

L'identifiant peut étre spécifié sous plusieurs formes:

- NomLogiqueFonction

- NoSerieModule.ldentifiantFonction

- NoSerieModule.NomLogiqueFonction

- NomLogiqueModule.ldentifiantMatériel

- NomLogiqueModule.NomLogiqueFonction

Cette fonction n'exige pas que le magnétomeétre soit en ligne au moment ou elle est appelée, I'objet
retourné sera néanmoins valide. Utiliser la méthode YMagnet onet er. i sOnl i ne() pour tester si le
magnétometre est utilisable a un moment donné. En cas d'ambiguité lorsqu'on fait une recherche par
nom logique, aucune erreur ne sera notifiée: la premiére instance trouvée sera renvoyée. La recherche
se fait d'abord par nom matériel, puis par nom logique.

Ve

Parametres :
func une chaine de caractéres qui référence le magnétomeétre sans ambiguité

Retourne :
un objet de classe YMagnet onet er qui permet ensuite de contréler le magnétometre.
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YMagnetometer.FirstMagnetometer() YMagnetometer

yFirstMagnetometer()
YMagnet onet er. Fi r st Magnet onet er ()

Commence I'énumération des magnétomeétres accessibles par la librairie.

YMagnetometer FirstMagnetometer( )

Utiliser la fonction YMagnet onet er. next Magnet omet er () pour itérer sur les autres
magnétometres.

Retourne :
un pointeur sur un objet YMagnet onet er , correspondant au premier magnétomeétre accessible en ligne,

ounul | siiln'y a pas de magnétomeétres disponibles.
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magnetometer - calibrateFromPoints() YMagnetometer
magnet onet er. cal i br at eFr onPoi nt s()

Enregistre des points de correction de mesure, typiquement pour compenser I'effet d'un botitier sur
les mesures rendues par le capteur.

int calibrateFromPoints( ArrayList<Double> rawValues,
ArrayList<Double> refValues)

Il est possible d'enregistrer jusqu'a cing points de correction. Les points de correction doivent étre
fournis en ordre croissant, et dans la plage valide du capteur. Le module effectue automatiquement une
interpolation linéaire de l'erreur entre les points spécifiés. N'oubliez pas d'appeler la méthode
saveToFl ash() du module sile réglage doit étre préservé.

Pour plus de plus amples possibilités d'appliquer une surcalibration aux capteurs, veuillez contacter
support@yoctopuce.com.

p
Parametres :

rawValues tableau de nombres flottants, correspondant aux valeurs brutes rendues par le capteur pour les
points de correction.

refValues tableau de nombres flottants, correspondant aux valeurs corrigées désirées pour les points de
correction.

Retourne :
YAPI _ SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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magnetometer - describe() YMagnetometer
magnet onet er . descri be()

Retourne un court texte décrivant de maniere non-ambigie l'instance du magnétomeétre au format
TYPE( NAVE) =SERI AL. FUNCTI ONI D.

String describe( )

Plus précisément, TYPE correspond au type de fonction, NAME correspond au nom utilsé lors du
premier accés a la fonction, SERI AL correspond au numéro de série du module si le module est
connecté, ou " unr esol ved" sinon, et FUNCTI ONI D correspond a l'identifiant matériel de la fonction
si le module est connecté. Par exemple, La methode va retourner
Rel ay( MyCust omNane. r el ayl) =RELAYLOL- 123456. r el ayl si le module est déja connecté
ou Rel ay( BadCust omeNane. r el ayl) =unr esol ved si le module n'est pas déja connecté. Cette
methode ne declenche aucune transaction USB ou TCP et peut donc étre utilisé dans un debuggeur.

Retourne :
une chaine de caracteres décrivant le magnétometre (ex:
Rel ay( MyCust omName. rel ayl) =RELAYLO1- 123456. rel ayl)
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magnetometer - get_advertisedValue() YMagnetometer
magnetometer - advertisedValue()
magnet onet er. get _adverti sedVal ue()

Retourne la valeur courante du magnétometre (pas plus de 6 caractéres).

String get_advertisedValue( )

Retourne :
une chaine de caractéres représentant la valeur courante du magnétometre (pas plus de 6 caracteres).

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_ADVERTI SEDVALUE | NVALI D.
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magnetometer - get_currentRawValue() YMagnetometer
magnetometer - currentRawValue()
magnet onet er. get _cur r ent Rawval ue()

Retourne la valeur brute retournée par le capteur (sans arrondi ni calibration), en mT, sous forme de
nombre a virgule.

double get_currentRawValue( )

Vs

Retourne :

une valeur numérique représentant la valeur brute retournée par le capteur (sans arrondi ni calibration), en
mT, sous forme de nombre a virgule

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_CURRENTRAW/ALUE | NVALI D.
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magnetometer - get_currentValue() YMagnetometer
magnetometer - currentValue()
magnet onet er. get _current Val ue()

Retourne la valeur actuelle du champ magnétique, en mT, sous forme de nombre a virgule.

double get_currentValue( )

~

Retourne :
une valeur numérique représentant la valeur actuelle du champ magnétique, en mT, sous forme de nombre
a virgule

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_CURRENTVALUE_| NVALI D.




3. Reference

magnetometer - get_errorMessage() YMagnetometer
magnetometer - errorMessage()
magnet onet er. get _error Message()

Retourne le message correspondant a la derniére erreur survenue lors de [l'utilisation du
magnétometre.

String get_errorMessage( )

Cette méthode est principalement utile lorsque la librairie Yoctopuce est utilisée en désactivant la
gestion des exceptions.

Retourne :
une chaine de caractéres correspondant au message de la derniére erreur qui s'est produit lors de
['utilisation du magnétométre.
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magnetometer - get_errorType() YMagnetometer
magnetometer - errorType()
magnet onet er. get _error Type()

Retourne le code d'erreur correspondant a la derniére erreur survenue lors de l'utilisation du
magnétometre.

int get_errorType()

Cette méthode est principalement utile lorsque la librairie Yoctopuce est utilisée en désactivant la
gestion des exceptions.

Retourne :
un nombre correspondant au code de la derniere erreur qui s'est produit lors de l'utilisation du
magnétometre.
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magnetometer - get_friendlyName() YMagnetometer
magnetometer - friendlyName()
magnet onet er. get _fri endl yNane()

Retourne un identifiant global du magnétometre au format NOM_MODULE. NOM_FONCTI ON.

String get_friendlyName( )

Le chaine retournée utilise soit les noms logiques du module et du magnétomeétre si ils sont définis, soit
respectivement le numéro de série du module et l'identifant matériel du magnétomeétre (par exemple:
MyCust omNane. rel ayl)

Retourne :
une chaine de caractéres identifiant le magnétomeétre en utilisant les noms logiques (ex:

MyCust omNane. rel ayl)

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_FRI ENDLYNANME_| NVALI D.
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magnetometer - get_functionDescriptor() YMagnetometer
magnetometer - functionDescriptor()
magnet onet er . get _functi onDescri ptor ()

Retourne un identifiant unique de type YFUN_DESCR correspondant a la fonction.
String get_functionDescriptor( )

Cet identifiant peut étre utilisé pour tester si deux instance de YFunct i on référencent physiquement
la méme fonction sur le méme module.

Retourne :
un identifiant de type YFUN_DESCR

Si la fonction n'a jamais été contactée, la valeur retournée sera
Y_FUNCTI ONDESCRI PTOR_I NVALI D
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magnetometer - get_functionld() YMagnetometer
magnetometer - functionld()
magnet onet er. get _functionl d()

Retourne l'identifiant matériel du magnétometre, sans référence au module.
String get_functionld( )

Par exampler el ay1l.

Retourne :
une chaine de caractéres identifiant le magnétomeétre (ex: r el ay1)

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_FUNCTI ONI D_| NVALI D.
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magnetometer - get_hardwareld() YMagnetometer
magnetometer — hardwareld()
magnet onet er. get _har dwar el d()

Retourne l'identifiant matériel unique du magnétometre au format SERI AL. FUNCTI ONI D.
String get_hardwareld( )

L'identifiant unique est composé du numéro de série du module et de l'identifiant matériel du
magnétometre (par example RELAYLOL- 123456. r el ayl).

Retourne :
une chaine de caractéres identifiant le magnétomeétre (ex: RELAYLOL- 123456. r el ay1)

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_HARDWAREI D | NVALI D.
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magnetometer - get_highestValue() YMagnetometer
magnetometer - highestValue()
magnet onet er. get _hi ghest Val ue()

Retourne la valeur maximale observée pour le champ magnétique depuis le démarrage du module.

double get_highestValue( )

~

Retourne:

une valeur numérique représentant la valeur maximale observée pour le champ magnétique depuis le
démarrage du module

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_HI GHESTVALUE_| NVALI D.
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magnetometer - get_logFrequency() YMagnetometer
magnetometer - logFrequency()
magnet onet er . get _| ogFrequency()

Retourne la fréquence d'enregistrement des mesures dans le datalogger, ou "OFF" si les mesures
ne sont pas stockées dans la mémoire de I'enregistreur de données.

String get_logFrequency( )

Vs

Retourne :
une chaine de caractéres représentant la fréquence d'enregistrement des mesures dans le datalogger, ou
"OFF" si les mesures ne sont pas stockées dans la mémoire de I'enregistreur de données

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_LOGFREQUENCY_| NVALI D.
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magnetometer - get_logicalName() YMagnetometer
magnetometer - logicalName()
magnet onet er. get _| ogi cal Nane()

Retourne le nom logique du magnétomeétre.

String get_logicalName( )

Retourne :
une chaine de caractéres représentant le nom logique du magnétometre.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_LOG CALNANME | NVALI D.
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magnetometer - get_lowestValue() YMagnetometer
magnetometer - lowestValue()
magnet onet er . get _| owest Val ue()

Retourne la valeur minimale observée pour le champ magnétique depuis le démarrage du module.

double get_lowestValue( )

~

Retourne :
une valeur numérique représentant la valeur minimale observée pour le champ magnétique depuis le
démarrage du module

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_LOWNESTVALUE_| NVALI D.
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magnetometer — get_module() YMagnetometer
magnetometer - module()
magnet onet er. get _nodul e()

Retourne I'objet YMbdul e correspondant au module Yoctopuce qui héberge la fonction.

YModule get_module()

Si la fonction ne peut étre trouvée sur aucun module, l'instance de YMbodul e retournée ne sera pas
joignable.

Retourne :
une instance de YModul e
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magnetometer - get_recordedData() YMagnetometer
magnetometer - recordedData()
magnet onet er. get _recor dedDat a()

Retourne un objet DataSet représentant des mesures de ce capteur précédemment enregistrées a
l'aide du Datalogger, pour l'intervalle de temps spécifié.

YDataSet get_recordedData( long startTime, long endTime)

Veuillez vous référer a la documentation de la classe DataSet pour plus plus d'informations sur la
maniére d'obtenir un apercu des mesures pour la période, et comment charger progressivement une
grande quantité de mesures depuis le dataLogger.

Cette méthode ne fonctionne que si le module utilise un firmware récent, car les objets DataSet ne sont
pas supportés par les firmwares antérieurs a la révision 13000.

Paramétres :

startTime le début de l'intervalle de mesure désiré, c'est & dire en nombre de secondes depuis le ler
janvier 1970 UTC. La valeur 0 peut étre utilisée pour ne poser aucune limite sur le début des
mesures.

endTime la find de l'intercalle de mesure désiré, c'est a dire en nombre de secondes depuis le ler janvier
1970 UTC. La valeur 0 peut étre utilisée pour ne poser aucune limite de fin.

Retourne :
une instance de YDataSet, dont les méthodes permettent de d'accéder aux données historiques souhaitées.
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magnetometer - get_reportFrequency() YMagnetometer
magnetometer - reportFrequency()
magnet onet er. get _report Frequency()

Retourne la fréquence de notification périodique des valeurs mesurées, ou "OFF" si les notifications
périodiques sont désactivées pour cette fonction.

String get_reportFrequency( )

Vs

Retourne :

une chaine de caractéres représentant la fréquence de notification périodique des valeurs mesurées, ou
"OFF" si les naotifications périodiques sont désactivées pour cette fonction

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_REPORTFREQUENCY _| NVALI D.
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magnetometer - get_resolution() YMagnetometer
magnetometer - resolution()
magnet onet er . get _resol uti on()

Retourne la résolution des valeurs mesurées.
double get_resolution()

La résolution correspond a la précision numérique de la représentation des mesures. Elle n'est pas
forcément identique a la précision réelle du capteur.

Retourne :
une valeur numérique représentant la résolution des valeurs mesurées

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_RESCLUTI ON_| NVALI D.
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magnetometer - get_unit() YMagnetometer
magnetometer - unit()magnet onet er. get _uni t ()

Retourne l'unité dans laquelle le champ magnétique est exprimée.

String get_unit( )

Retourne :
une chaine de caractéres représentant I'unité dans laquelle le champ magnétique est exprimée

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_UNI T_| NVALI D.
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magnetometer — get_userData() YMagnetometer
magnetometer - userData()
magnet onet er. get _user Dat a()

Retourne le contenu de l'attribut userData, précédemment stocké a l'aide de la méthode
set _user Dat a.

Object get_userData( )

Cet attribut n'es pas utilisé directement par I'API. Il est a la disposition de I'appelant pour stocker un
contexte.

Retourne :
I'objet stocké précédemment par I'appelant.
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magnetometer - get_xValue() YMagnetometer
magnetometer - xValue()
magnet onet er. get _xVal ue()

Retourne la composante X du champ magnétique, sous forme de nombre a virgule.

double get_xValue()

P
Retourne:

une valeur numeérique représentant la composante X du champ magnétique, sous forme de nombre a
virgule

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_XVALUE_| NVALI D.
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magnetometer - get_yValue() YMagnetometer
magnetometer - yValue()
magnet onet er . get _yVal ue()

Retourne la composante Y du champ magnétique, sous forme de nombre a virgule.

double get_yValue()

Ve

Retourne :
une valeur numérique représentant la composante Y du champ magnétique, sous forme de nombre a
virgule

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_YVALUE | NVALI D.
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magnetometer - get_zValue() YMagnetometer
magnetometer - zValue()

magnet onet er. get _zVal ue()

Retourne la composante Z du champ magnétique, sous forme de nombre a virgule.

double get_zValue()

Retourne :
une valeur numeérique représentant la composante Z du champ magnétique, sous forme de nombre a virgule

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_ZVALUE | NVALI D.
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magnetometer - isOnline() YMagnetometer
magnet onet er. i sOnl i ne()

Vérifie si le module hébergeant le magnétometre est joignable, sans déclencher d'erreur.
boolean isOnline( )

Si les valeurs des attributs en cache du magnétometre sont valides au moment de I'appel, le module
est considéré joignable. Cette fonction ne cause en aucun cas d'exception, quelle que soit I'erreur qui
pourrait se produire lors de la vérification de joignabilité.

Retourne :
t r ue sile magnétomeétre est joignable, f al se sinon
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magnetometer - load()magnet onet er . | oad()

Met en cache les valeurs courantes du magnétometre, avec une durée de validité spécifiée.

YMagnetometer

int load( long msValidity)

Par défaut, lorsqu'on accede a un module, tous les attributs des fonctions du module sont
automatiquement mises en cache pour la durée standard (5 ms). Cette méthode peut étre utilisée pour
marquer occasionellement les données cachées comme valides pour une plus longue période, par

exemple dans le but de réduire le trafic réseau.

Ve

Paramétres :
msValidity un entier correspondant a la durée de validité attribuée aux les parametres chargés, en

millisecondes

Retourne :
YAPI _ SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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magnetometer - loadCalibrationPoints() YMagnetometer
magnet onet er. | oadCal i brati onPoi nt s()

Récupére les points de correction de mesure précédemment enregistrés a l'aide de la méthode
cal i brat eFr onPoi nt s.

int loadCalibrationPoints( ArrayList<Double> rawValues,
ArrayList<Double> refValues)

Parameétres :

rawValues tableau de nombres flottants, qui sera rempli par la fonction avec les valeurs brutes des points
de correction.

refValues tableau de nombres flottants, qui sera rempli par la fonction avec les valeurs désirées des
points de correction.

Retourne :
YAPI _ SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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magnetometer - nextMagnetometer() YMagnetometer
magnet onet er . next Magnet onet er ()

Continue I'énumération des magnétometres commencée a l'aide de yFi r st Magnet onet er () .

YMagnetometer nextMagnetometer( )

Retourne :

un pointeur sur un objet YMagnet onet er accessible en ligne, ou nul | lorsque I'énumération est
terminée.
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magnetometer - registerTimedReportCallback() YMagnetometer
magnet onet er . regi st er Ti nedReport Cal | back()

Enregistre la fonction de callback qui est appelée a chaque notification périodique.
int registerTimedReportCallback( TimedReportCallback callback)

Ce callback n'est appelé que durant I'exécution de yS| eep ou yHandl eEvent s. Cela permet a
I'appelant de contréler quand les callbacks peuvent se produire. Il est important d'appeler I'une de ces
deux fonctions périodiquement pour garantir que les callbacks ne soient pas appelés trop tard. Pour
désactiver un callback, il suffit d'appeler cette méthode en lui passant un pointeur nul.

Paramétres :
callback la fonction de callback a rappeler, ou un pointeur nul. La fonction de callback doit accepter deux
arguments: I'object fonction dont la valeur a changé, et un objet YMeasure décrivant la nouvelle
valeur publiée.
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magnetometer - registerValueCallback() YMagnetometer
magnet onet er . r egi st er Val ueCal | back()

Enregistre la fonction de callback qui est appelée a chaque changement de la valeur publiée.
int registerValueCallback( UpdateCallback callback)

Ce callback n'est appelé que durant I'exécution de yS| eep ou yHandl eEvent s. Cela permet a
I'appelant de contréler quand les callback peuvent se produire. Il est important d'appeler I'une de ces
deux fonctions périodiquement pour garantir que les callback ne soient pas appelés trop tard. Pour
désactiver un callback, il suffit d'appeler cette méthode en lui passant un pointeur nul.

Paramétres :
callback la fonction de callback a rappeler, ou un pointeur nul. La fonction de callback doit accepter deux
arguments: l'object fonction dont la valeur a changé, et la chalne de caractére décrivant la
nouvelle valeur publiée.
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magnetometer - set_highestValue() YMagnetometer
magnetometer - setHighestValue()
magnet onet er. set _hi ghest Val ue()

Modifie la mémoire de valeur maximale observée.

int set_highestValue( double newval)

Ve

Paramétres :
newval une valeur numérique représentant la mémoire de valeur maximale observée

Retourne :
YAPI _ SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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magnetometer - set_logFrequency/() YMagnetometer
magnetometer - setLogFrequency()
magnet onet er. set _| ogFr equency()

Madifie la fréquence d'enregistrement des mesures dans le datalogger.
int set_logFrequency( String newval)

La fréquence peut étre spécifiée en mesures par secondes, en mesures par minutes (par exemple
"15/m") ou en mesures par heure (par exemple "4/h"). Pour désactiver I'enregistrement des mesures de
cette fonction, utilisez la valeur "OFF".

~

Parametres :

newval une chaine de caractéres représentant la fréquence d'enregistrement des mesures dans le
datalogger

Retourne :
YAPI _ SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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magnetometer - set_logicalName() YMagnetometer
magnetometer - setLogicalName()
magnet onet er. set | ogi cal Nane()

Modifie le nom logique du magnétométre.
int set_logicalName( String newval)

Vous pouvez utiliser yCheckLogi cal Nane() pour vérifier si votre parametre est valide. N'oubliez
pas d'appeler la méthode saveToFl ash() du module si le réglage doit étre préservé.

p
Paramétres :
newval une chaine de caractéres représentant le nom logique du magnétometre.

Retourne :
YAPI _SUCCESS si I'appel se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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magnetometer - set_lowestValue()
magnetometer - setLowestValue()
magnet onet er. set _| owest Val ue()

YMagnetometer

Modifie la mémoire de valeur minimale observée.

int set_lowestValue( double newval)

Ve

Parameétres :

newval une valeur numérique représentant la mémoire de valeur minimale observée

Retourne :
YAPI _ SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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magnetometer - set_reportFrequency() YMagnetometer
magnetometer - setReportFrequency/()
magnet onet er. set _report Frequency()

Maodifie la fréquence de notification périodique des valeurs mesurées.
int set_reportFrequency( String newval)

La fréquence peut étre spécifiée en mesures par secondes, en mesures par minutes (par exemple
"15/m") ou en mesures par heure (par exemple "4/h"). Pour désactiver les notifications périodiques pour
cette fonction, utilisez la valeur "OFF".

p
Parameétres :

newval une chaine de caractéres représentant la fréquence de notification périodique des valeurs
mesurées

Retourne :
YAPI _ SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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magnetometer - set_resolution() YMagnetometer
magnetometer - setResolution()
magnet onet er . set _resol ution()

Modifie la résolution des valeurs physique mesurées.

int set_resolution( double newval)

La résolution correspond a la précision de l'affichage des mesures. Elle ne change pas la précision de
la mesure elle-méme.

Parameétres :

newval une valeur numérique représentant la résolution des valeurs physique mesurées

Retourne :
YAPI _SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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magnetometer - set_userData() YMagnetometer
magnetometer - setUserData()
magnet onet er. set _user Dat a()

Enregistre un contexte libre dans I'attribut userData de la fonction, afin de le retrouver plus tard a
l'aide de la méthode get _user Dat a.

void set_userData( Object data)

Cet attribut n'es pas utilisé directement par I'API. Il est a la disposition de I'appelant pour stocker un
contexte.

Paramétres :
data objet quelconque a mémoriser
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3.25. Valeur mesurée

Les objets YMeasure sont utilisés dans l'interface de programmation Yoctopuce pour représenter une
valeur observée un moment donnée. Ces objets sont utilisés en particulier en conjonction avec la
classe YDataSet.

Pour utiliser les fonctions décrites ici, vous devez inclure:

<script type="text/javascript' src="yocto_api.js"></script>
nodej s | var yoctolib = require('yoctolib');
var YAPI = yoctolib.YAPI,;
var YModule = yoctolib.YModule;
php | require_once('yocto_api.php");
#include "yocto_api.h"
#import "yocto_api.h"
uses yocto_api;
yocto_api.vb
yocto_api.cs
import com.yoctopuce.YoctoAPI.YModule;
from yocto_api import *

Méthodes des objets YMeasur e
measure - get_averageValue()

Retourne la valeur moyenne observée durant l'intervalle de temps couvert par la mesure.
measure - get_endTimeUTC()

Retourne I'heure absolue de la fin de la mesure, sous forme du nombre de secondes depuis le ler janvier
1970 UTC (date/heure au format Unix).

measure - get_maxValue()

Retourne la plus grande valeur observée durant l'intervalle de temps couvert par la mesure.
measure - get_minValue()

Retourne la plus petite valeur observée durant l'intervalle de temps couvert par la mesure.
measure - get_startTimeUTC()

Retourne I'heure absolue du début de la mesure, sous forme du nombre de secondes depuis le ler janvier
1970 UTC (date/heure au format Unix).
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measure - get_averageValue() YMeasure
measure - averageValue()
measur e. get _aver ageVal ue()

Retourne la valeur moyenne observée durant l'intervalle de temps couvert par la mesure.

double get_averageValue( )

Retourne :
un nombre décimal correspondant a la valeur moyenne observée.
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measure - get_endTimeUTC() YMeasure
measure - endTimeUTC()
measur e. get _endTi meUTC()

Retourne I'heure absolue de la fin de la mesure, sous forme du nombre de secondes depuis le ler
janvier 1970 UTC (date/heure au format Unix).

double get_endTimeUTC( )

Lors que l'enregistrement de données se fait a une fréquence supérieure a une mesure par seconde, le
timestamp peuvent inclurent une fraction décimale.

Retourne :
un nombre réel positif correspondant au nombre de secondes écoulées entre le ler janvier 1970 UTC et la
fin de la mesure.
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measure - get_maxValue() YMeasure
measure - maxValue()nmeasur e. get _maxVal ue()

Retourne la plus grande valeur observée durant I'intervalle de temps couvert par la mesure.

double get_maxValue( )

Retourne :
un nombre décimal correspondant a la plus grande valeur observée.
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measure - get_minValue() YMeasure
measure - minValue()neasur e. get _m nVal ue()

Retourne la plus petite valeur observée durant l'intervalle de temps couvert par la mesure.

double get_minValue( )

Retourne :
un nombre décimal correspondant a la plus petite valeur observée.
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measure - get_startTimeUTC() YMeasure
measure - startTimeUTC()
measur e. get _start Ti meUTC()

Retourne I'heure absolue du début de la mesure, sous forme du nombre de secondes depuis le ler
janvier 1970 UTC (date/heure au format Unix).

double get_startTimeUTC( )

Lors que l'enregistrement de données se fait a une fréquence supérieure a une mesure par seconde, le
timestamp peuvent inclurent une fraction décimale.

Retourne :
un nombre réel positif correspondant au nombre de secondes écoulées entre le ler janvier 1970 UTC et la
début de la mesure.
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3.26. Interface de contrbéle du module

Cette interface est la méme pour tous les modules USB de Yoctopuce. Elle permet de contrdler les
paramétres généraux du module, et d'énumérer les fonctions fournies par chaque module.

Pour utiliser les fonctions décrites ici, vous devez inclure:

<script type="text/javascript' src="yocto_api.js"></script>
nodej s | var yoctolib = require(‘yoctolib");

var YAPI = yoctolib.YAPI;

var YModule = yoctolib.YModule;
require_once('yocto_api.php");

#include "yocto_api.h"

#import "yocto_api.h"

uses yocto_api;

yocto_api.vb

yocto_api.cs

import com.yoctopuce.YoctoAPl.YModule;
from yocto_api import *

Fonction globales
yFindModule(func)

Permet de retrouver un module d'aprés son numéro de série ou son nom logique.
yFirstModule()

Commence I'énumération des modules accessibles par la librairie.

Méthodes des objets YModul e

module - checkFirmware(path, onlynew)

Test si le fichié byn est valid pour le module.
module - describe()

Retourne un court texte décrivant le module.
module - download(pathname)

Télécharge le fichier choisi du module et retourne son contenu.
module - functionCount()

Retourne le nombre de fonctions (sans compter l'interface "module") existant sur le module.
module - functionld(functionindex)

Retourne l'identifiant matériel de la nieme fonction du module.
module - functionName(functionindex)

Retourne le nom logique de la nieme fonction du module.
module - functionValue(functionindex)

Retourne la valeur publiée par la niéme fonction du module.
module - get_allSettings()

Retourne tous les paramétres du module.
module - get_beacon()

Retourne ['état de la balise de localisation.
module - get_errorMessage()

Retourne le message correspondant & la derniére erreur survenue lors de I'utilisation de I'objet module.
module - get_errorType()

Retourne le code d'erreur correspondant a la derniére erreur survenue lors de I'utilisation de I'objet module.

module - get_firmwareRelease()
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Retourne la version du logiciel embarqué du module.

module - get_hardwareld()
Retourne l'identifiant unique du module.

module - get_icon2d()
Retourne l'icbne du module.

module - get_lastLogs()
Retourne une chaine de charactére contenant les derniers logs du module.

module - get_logicalName()
Retourne le nom logique du module.

module - get_luminosity()
Retourne la luminosité des leds informatives du module (valeur entre 0 et 100).

module - get_persistentSettings()
Retourne I'état courant des réglages persistents du module.

module - get_productld()
Retourne l'identifiant USB du module, préprogrammé en usine.

module - get_productName()
Retourne le nom commercial du module, préprogrammé en usine.

module - get_productRelease()
Retourne le numéro de version matériel du module, préprogrammé en usine.

module - get_rebootCountdown()

Retourne le nombre de secondes restantes avant un redémarrage du module, ou zéro si aucun redémarrage

n'a été agendé.
module - get_serialNumber()
Retourne le numéro de série du module, préprogrammé en usine.

module - get_upTime()
Retourne le numbre de millisecondes écoulées depuis la mise sous tension du module

module - get_usbCurrent()
Retourne le courant consommeé par le module sur le bus USB, en milliampéres.

module - get_userData()

Retourne le contenu de l'attribut userData, précédemment stocké a I'aide de la méthode set _user Dat a.

module - get_userVar()
Retourne la valeur entiére précédemment stockée dans cet attribut.

module -»isOnline()
Vérifie si le module est joignable, sans déclencher d'erreur.

module - isOnline_async(callback, context)
Vérifie si le module est joignable, sans déclencher d'erreur.

module - load(msValidity)
Met en cache les valeurs courantes du module, avec une durée de validité spécifiée.

module - load_async(msValidity, callback, context)
Met en cache les valeurs courantes du module, avec une durée de validité spécifiée.

module - nextModule()
Continue I'énumération des modules commencée a l'aide de yFi r st Modul e() .

module »reboot(secBeforeReboot)
Agende un simple redémarrage du module dans un nombre donné de secondes.

module - registerLogCallback(callback)

Enregistre une fonction de callback qui sera appelée a chaque fois le module émet un message de log.
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module - revertFromFlash()

Recharge les réglages stockés dans le mémoire non volatile du module, comme a la mise sous tension du
module.

module - saveToFlash()
Sauve les réglages courants dans la mémoire non volatile du module.

module - set_allSettings(settings)
Restore tous les paramétres du module.

module - set_beacon(newval)
Allume ou éteint la balise de localisation du module.

module - set_logicalName(newval)
Change le nom logique du module.

module - set_luminosity(newval)
Modifie la luminosité des leds informatives du module.

module - set_userData(data)
Enregistre un contexte libre dans I'attribut userData de la fonction, afin de le retrouver plus tard a l'aide de la
méthode get _user Dat a.
module - set_userVar(newval)
Retourne la valeur entiére précédemment stockée dans cet attribut.
module - triggerFirmwareUpdate(secBeforeReboot)
Agende un redémarrage du module en mode spécial de reprogrammation du logiciel embarqué.
module - updateFirmware(path)
Prepare une mise a jour de firmware du module.
module - wait_async(callback, context)

Attend que toutes les commandes asynchrones en cours d'exécution sur le module soient terminées, et
appelle le callback passé en paramétre.
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YModule.FindModule() YModule
yFindModule()YModul e. Fi ndMbdul e()

Permet de retrouver un module d'aprés son numéro de série ou son nom logique.
YModule FindModule( String func)

Cette fonction n'exige pas que le module soit en ligne au moment ou elle est appelée, I'objet retourné
sera néanmoins valide. Utiliser la méthode YModul e. i sOnl i ne() pour tester si le module est
utilisable a un moment donné. En cas d'ambiguité lorsqu'on fait une recherche par nom logique,
aucune erreur ne sera notifiée: la premiére instance trouvée sera renvoyée. La recherche se fait
d'abord par nom matériel, puis par nom logique.

Parameétres :
func une chaine de caractéres contenant soit le numéro de série, soit le nom logique du module désiré

Retourne:

un objet de classe YMbdul e qui permet ensuite de contrdler le module ou d'obtenir de plus amples
informations sur le module.
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YModule.FirstModule() YModule
yFirstModule()YModul e. Fi r st Modul e()

Commence I'énumération des modules accessibles par la librairie.
YModule FirstModule( )

Utiliser la fonction YModul e. next Modul e() pour itérer sur les autres modules.

Retourne :
un pointeur sur un objet YMbdul e, correspondant au premier module accessible en ligne, ou nul | si
aucun module n'a été trouvé.
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module - checkFirmware() YModule
nodul e. checkFi r mnar e()

Test si le fichié byn est valid pour le module.
String checkFirmware( String path, boolean onlynew)

Cette methode est utile pour tester si il est nécessaire de mettre a jour le module avec un nouveau
firmware. Il est possible de passer un répertoire qui contiens plusieurs fichier byn. Dans ce cas cette
methode retourne le path du fichier byn compatible le plus récent. Si le parametre onlynew est vrais les
firmware équivalent ou plus ancien au firmware installé sont ignorés.

p
Paramétres :
path le path sur un fichier byn ou un répertoire contenant plusieurs fichier byn
onlynew retourne uniqguement les fichier strictement plus récent

Retourne :
: le path du fichier byn a utiliser ou une chaine vide si aucun firmware plus récent est disponible En cas
d'erreur, déclenche une exception ou retourne une chaine de caractére qui comment par "error:".
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module - describe()nodul e. descri be() YModule

Retourne un court texte décrivant le module.
String describe( )

Ce texte peut contenir soit le nom logique du module, soit son numéro de série.

Retourne :
une chaine de caracteres décrivant le module
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module - get_beacon() YModule
module . beacon()nmodul e. get _beacon()

Retourne I'état de la balise de localisation.

int get_beacon()

Retourne :
soit Y_BEACON_OFF, soit Y_BEACON_QON, selon I'état de la balise de localisation

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_BEACON | NVALI D.
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module - get_errorMessage() YModule
module - errorMessage()
nodul e. get _error Message()

Retourne le message correspondant a la derniére erreur survenue lors de l'utilisation de I'objet
module.

String get_errorMessage( )

Cette méthode est principalement utile lorsque la librairie Yoctopuce est utilisée en désactivant la
gestion des exceptions.

Retourne :
une chaine de caractéres correspondant au message de la derniére erreur qui s'est produit lors de
['utilisation du module
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module - get_errorType() YModule
module - errorType()nodul e. get _error Type()

Retourne le code d'erreur correspondant a la derniere erreur survenue lors de I'utilisation de I'objet
module.

int get_errorType()

Cette méthode est principalement utile lorsque la librairie Yoctopuce est utilisée en désactivant la
gestion des exceptions.

Retourne :
un nombre correspondant au code de la derniere erreur qui s'est produit lors de l'utilisation du module
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module - get_firmwareRelease() YModule
module - firmwareRelease()
nodul e. get _firmvar eRel ease()

Retourne la version du logiciel embarqué du module.

String get_firmwareRelease( )

Retourne :
une chaine de caractéres représentant la version du logiciel embarqué du module

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_FI RMAMARERELEASE | NVALI D.
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module - get_hardwareld() YModule
module - hardwareld()nodul e. get _har dwar el d()

Retourne l'identifiant unique du module.
String get_hardwareld( )

L'identifiant unique est composé du numéro de série du module suivi de la chaine ".module".

Retourne :
une chaine de caractéres identifiant la fonction
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module - get_lastLogs() YModule
module - lastLogs()nodul e. get _| ast Logs()

Retourne une chaine de charactére contenant les derniers logs du module.
String get_lastLogs()

Cette methode retourne les derniers logs qui sont encore stocké dans le module.

Retourne :
une chaine de charactére contenant les derniers logs du module. En cas d'erreur, déclenche une exception

ou retourne YAPI _| NVALI D_STRI NG
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module - get_logicalName() YModule
module - logicalName()
nodul e. get _| ogi cal Nane()

Retourne le nom logique du module.

String get_logicalName( )

Retourne :
une chaine de caractéres représentant le nom logique du module

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_LOG CALNANME | NVALI D.
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module - get_luminosity() YModule
module - luminosity()nodul e. get _| um nosi ty()

Retourne la luminosité des leds informatives du module (valeur entre 0 et 100).

int get_luminosity( )

Retourne :
un entier représentant la luminosité des leds informatives du module (valeur entre 0 et 100)

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_LUM NOSI TY_| NVALI D.
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module - get_persistentSettings() YModule
module - persistentSettings()
nodul e. get _persi stentSettings()

Retourne I'état courant des réglages persistents du module.

int get_persistentSettings( )

Retourne :
une valeur parmi Y_PERSI STENTSETTI NGS_LOADED, Y_PERSI STENTSETTI NGS_SAVED et

Y _PERSI STENTSETTI NGS_MODI FI ED représentant I'état courant des réglages persistents du
module

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_PERSI STENTSETTI NGS_| NVALI D.
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module - get_productld() YModule
module - productld()nodul e. get _product1d()

Retourne l'identifiant USB du module, préprogrammé en usine.

int get_productld()

Retourne :
un entier représentant l'identifiant USB du module, préprogrammé en usine

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_PRODUCTI D _| NVALI D.
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module - get_productName() YModule
module - productName()
nodul e. get _product Nane()

Retourne le nom commercial du module, préprogrammé en usine.

String get_productName( )

Retourne :
une chaine de caractéres représentant le nom commercial du module, préprogrammé en usine

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_PRODUCTNANE | NVALI D.
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module - get_productRelease() YModule
module - productRelease()
nodul e. get _product Rel ease()

Retourne le numéro de version matériel du module, préprogrammé en usine.

int get_productRelease( )

Retourne :
un entier représentant le numéro de version matériel du module, préprogrammé en usine

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_PRODUCTRELEASE | NVALI D.
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module - get_rebootCountdown() YModule
module - rebootCountdown()
nodul e. get _r eboot Count down()

Retourne le nombre de secondes restantes avant un redémarrage du module, ou zéro si aucun
redémarrage n'a été agendé.

int get_rebootCountdown( )

Vs

Retourne :
un entier représentant le nombre de secondes restantes avant un redémarrage du module, ou zéro si aucun
redémarrage n'a été agendé

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_REBOOTCOUNTDOMN | NVALI D.
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module - get_serialNumber() YModule
module - serialNumber()
nodul e. get _seri al Nunber ()

Retourne le numéro de série du module, préprogrammé en usine.

String get_serialNumber( )

Retourne :
une chaine de caractéres représentant le numéro de série du module, préprogrammé en usine

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_SERI ALNUVBER | NVALI D.
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module - get_upTime() YModule
module - upTime()nodul e. get _upTi ne()

Retourne le numbre de millisecondes écoulées depuis la mise sous tension du module

long get_upTime( )

Retourne :
un entier représentant le numbre de millisecondes écoulées depuis la mise sous tension du module

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_UPTI ME_| NVALI D.
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module - get_usbCurrent() YModule
module - usbCurrent()nodul e. get _usbCurrent ()

Retourne le courant consommé par le module sur le bus USB, en milliampéres.

int get_usbCurrent()

Retourne :
un entier représentant le courant consommeé par le module sur le bus USB, en milliamperes

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_USBCURRENT _| NVALI D.
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module - get_userData() YModule
module - userData()nodul e. get _user Dat a()

Retourne le contenu de l'attribut userData, précédemment stocké a l'aide de la méthode
set _user Dat a.

Object get_userData( )

Cet attribut n'es pas utilisé directement par I'API. Il est a la disposition de l'appelant pour stocker un
contexte.

Retourne :
I'objet stocké précédemment par I'appelant.
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module - get_userVar()
module - userVar()nodul e. get _user Var ()

YModule

Retourne la valeur entiére précédemment stockée dans cet attribut.
int get_userVar( )

Au démarrage du module (ou aprés un redémarrage), la valeur est toujours zéro.

Retourne :
un entier représentant la valeur entiere précédemment stockée dans cet attribut

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_USERVAR_| NVALI D.
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module - isOnline()nodul e. i sOnl i ne() YModule

Vérifie si le module est joignable, sans déclencher d'erreur.
boolean isOnline( )

Si les valeurs des attributs du module en cache sont valides au moment de I'appel, le module est
considéré joignable. Cette fonction ne cause en aucun cas d'exception, quelle que soit I'erreur qui
pourrait se produire lors de la vérification de joignabilité.

Retourne :
t r ue sile module est joignable, f al se sinon




3. Reference

module - load()nmodul e. | oad() YModule

Met en cache les valeurs courantes du module, avec une durée de validité spécifiée.
int load( long msValidity)

Par défaut, lorsqu'on accede a un module, tous les attributs des fonctions du module sont
automatiquement mises en cache pour la durée standard (5 ms). Cette méthode peut étre utilisée pour
marquer occasionellement les données cachées comme valides pour une plus longue période, par
exemple dans le but de réduire le trafic réseau.

Ve

Parameétres :

msValidity un entier correspondant a la durée de validité attribuée aux les parametres chargés, en
millisecondes

Retourne :
YAPI _ SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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module - nextModule()nodul e. next Modul e() YModule

Continue I'énumération des modules commencée a l'aide de yFi r st Modul e() .

YModule nextModule( )

Retourne :
un pointeur sur un objet YMbdul e accessible en ligne, ou nul | lorsque I'énumération est terminée.
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module - reboot()nodul e. r eboot () YModule

Agende un simple redémarrage du module dans un nombre donné de secondes.

int reboot( int secBeforeReboot)

Parametres :
secBeforeReboot nombre de secondes avant de redémarrer

Retourne :
YAPI _SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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module - registerLogCallback() YModule
nmodul e. regi st er LogCal | back()

Enregistre une fonction de callback qui sera appelée a chaque fois le module émet un message de
log.
void registerLogCallback( LogCallback callback)

Utile pour débugger le fonctionnement d'un module Yoctopuce.

Parameétres :

callback la fonction de callback a rappeler, ou un pointeur nul. La fonction de callback doit accepter deux
arguments: |?objet module qui a produit un log, un chaine de caractére qui contiens le log
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module - revertFromFlash() YModule
nodul e. revert FronFl ash()

Recharge les réglages stockés dans le mémoire non volatile du module, comme a la mise sous
tension du module.

int revertFromFlash()

Retourne :
YAPI _ SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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module - saveToFlash()nodul e. saveToFl ash() YModule

Sauve les réglages courants dans la mémoire non volatile du module.
int saveToFlash( )

Attention le nombre total de sauvegardes possibles durant la vie du module est limité (environ 100000
cycles). N'appelez pas cette fonction dans une boucle.

Retourne :
YAPI _ SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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module - set_allSettings() YModule
module - setAllSettings()
nodul e. set _al | Settings()

Restore tous les parametres du module.

int set_allSettings( )

Utile pour restorer les noms logiques et les calibrations du module depuis un sauvgarde.

Parameétres :

settings un buffer binaire avec touts les parametres

Retourne :
YAPI _SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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module - set_beacon() YModule
module - setBeacon()nodul e. set _beacon()

Allume ou éteint la balise de localisation du module.

int set_beacon( int newval)

Ve

Parameétres :
newval soit Y BEACON_ OFF, soit Y_BEACON_ON

Retourne :
YAPI _ SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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module - set_logicalName() YModule
module - setLogicalName()
nodul e. set _| ogi cal Nane()

Change le nom logique du module.

int set_logicalName( String newval)

Vous pouvez utiliser yCheckLogi cal Nane() pour vérifier si votre parametre est valide. N'oubliez
pas d'appeler la méthode saveToFl ash() du module si le réglage doit étre préservé.

Ve

Parameétres :
newval une chaine de caractéres

Retourne :
YAPI _ SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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module - set_luminosity() YModule
module - setLuminosity()
nodul e. set _| um nosi ty()

Modifie la luminosité des leds informatives du module.
int set_luminosity( int newval)

Le paramétre est une valeur entre 0 et 100. N'oubliez pas d'appeler la méthode saveToFl ash() du
module si le réglage doit étre préservé.

Ve

Parametres :
newval un entier représentant la luminosité des leds informatives du module

Retourne :
YAPI _ SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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module - set_userData() YModule
module - setUserData()nodul e. set _user Dat a()

Enregistre un contexte libre dans l'attribut userData de la fonction, afin de le retrouver plus tard a
l'aide de la méthode get _user Dat a.

void set_userData( Object data)

Cet attribut n'es pas utilisé directement par I'API. Il est a la disposition de I'appelant pour stocker un
contexte.

Paramétres :
data objet quelconque a mémoriser
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module - set_userVar()
module - setUserVar()nodul e. set _user Var ()

YModule

Retourne la valeur entiere précédemment stockée dans cet attribut.

int set_userVar( int newval)

Au démarrage du module (ou apres un redémarrage), la valeur est toujours zéro.

Parametres :
newval un entier

Retourne :
YAPI _SUCCESS si l'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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module - triggerFirmwareUpdate() YModule
nodul e. tri gger Fi r mnar eUpdat e()

Agende un redémarrage du module en mode spécial de reprogrammation du logiciel embarqué.

int triggerFirmwareUpdate( int secBeforeReboot)

Ve

Parametres :

secBeforeReboot nombre de secondes avant de redémarrer

Retourne :
YAPI _ SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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module - updateFirmware() YModule
nodul e. updat eFi r mnar e()

Prepare une mise a jour de firmware du module.

YFirmwareUpdate updateFirmware( String path)

Cette methode un object YFi r mvar eUpdat e qui est utilisé pour mettre a jour le firmware du module.

Parameétres :
path le path sur un fichier byn

Retourne :
: Un object YFi r mnvar eUpdat e
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3.27. Interface de la fonction Motor

La librairie de programmation yoctopuce permet de piloter la puissance envoyée au moteur pour le faire
tourner aussi bien dans un sens que dans l'autre, mais aussi de piloter des accélérations linéaires: le
moteur accélére alors tout seul sans que vous vous ayez a vous en occuper. La librairie permet aussi
de freiner le moteur: cela est réalisé en court-circuitant les péles du moteur, ce qui le transforme en
frein électro-magnétique.

Pour utiliser les fonctions décrites ici, vous devez inclure:

<script type="text/javascript' src='yocto_motor.js'></script>
nodej s | var yoctolib = require(‘yoctolib’);
var YMotor = yoctolib.YMotor;
php | require_once('yocto_motor.php");
#include "yocto_motor.h"
#import "yocto_motor.h"
uses yocto_motor;
yocto_motor.vb
yocto_motor.cs
import com.yoctopuce.YoctoAPl.YMotor;
from yocto_motor import *

Fonction globales
yFindMotor(func)

Permet de retrouver un moteur d'aprées un identifiant donné.
yFirstMotor()
Commence I'énumération des moteur accessibles par la librairie.

Méthodes des objets YMot or
motor - brakingForceMove(targetPower, delay)

Modifie progressivement la force de freinage appliquée au moteur sur une durée donnée.
motor - describe()
Retourne un court texte décrivant de maniére non-ambigle l'instance du moteur au format
TYPE( NAVE) =SERI AL. FUNCTI ONI D.
motor - drivingForceMove(targetPower, delay)
Modifie progressivement la puissance envoyée au moteur sur une durée donnée.
motor - get_advertisedValue()
Retourne la valeur courante du moteur (pas plus de 6 caracteres).
motor - get_brakingForce()
Retourne la force de freinage appliqguée au moteur, sous forme de pourcentage.
motor - get_cutOffVoltage()

Retourne la limite de I'alimentation en dessous de laquelle le contréleur va automatiquement se mettre en
erreur et couper la consommation.

motor - get_drivingForce()

Retourne la puissance actuelle envoyée au moteur, sous forme de nombre réel entre -100% et +100%.
motor - get_errorMessage()

Retourne le message correspondant a la derniére erreur survenue lors de I'utilisation du moteur.
motor - get_errorType()

Retourne le code d'erreur correspondant a la derniére erreur survenue lors de l'utilisation du moteur.

motor - get_failSafeTimeout()
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Retourne le temps en millisecondes pendant lequel le variateur pourra fonctionner sans instruction du
processus de contréle.

motor - get_frequency()
Retourne la fréquence du signal PWM utilisé pour contréler le moteur.

motor - get_friendlyName()

Retourne un identifiant global du moteur au format NOM_MODULE. NOM_FONCTI ON.
motor - get_functionDescriptor()

Retourne un identifiant unique de type YFUN_DESCR correspondant a la fonction.

motor - get_functionld()
Retourne l'identifiant matériel du moteur, sans référence au module.

motor - get_hardwareld()

Retourne lidentifiant matériel unique du moteur au format SERI AL. FUNCTI ONI D.
motor - get_logicalName()

Retourne le nom logique du moteur.
motor - get_module()

Retourne l'objet YMbdul e correspondant au module Yoctopuce qui héberge la fonction.
motor - get_module_async(callback, context)

Retourne I'objet YMbdul e correspondant au module Yoctopuce qui héberge la fonction.
motor — get_motorStatus()

Retourne I'état du contrdleur de moteur.

motor - get_overCurrentLimit()

Retourne la valeur limite du courant (en mA) au dessus de laquelle le contréleur va automatiquement se
mettre en erreur.

motor - get_starterTime()

Retourne la durée (en ms) pendant laquelle le moteur est piloté a basse fréquence pour faciliter son
démarrage.

motor - get_userData()
Retourne le contenu de l'attribut userData, précédemment stocké a I'aide de la méthode set _user Dat a.

motor - isOnline()
Vérifie si le module hébergeant le moteur est joignable, sans déclencher d'erreur.

motor - isOnline_async(callback, context)
Vérifie si le module hébergeant le moteur est joignable, sans déclencher d'erreur.

motor - keepALive()
Réarme la sécurité failsafe du contrdleur.

motor - load(msValidity)
Met en cache les valeurs courantes du moteur, avec une durée de validité spécifiée.

motor - load_async(msValidity, callback, context)
Met en cache les valeurs courantes du moteur, avec une durée de validité spécifiée.

motor - nextMotor()
Continue I'énumération des moteur commencée a l'aide de YFi r st Mot or () .

motor - registerValueCallback(callback)
Enregistre la fonction de callback qui est appelée a chaque changement de la valeur publiée.

motor - resetStatus()
Réinitialise I'état du controleur a IDLE.

motor - set_brakingForce(newval)
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Modifie immédiatement la force de freinage appliquée au moteur (en pourcents).

motor - set_cutOffVoltage(newval)

Modifie la limite de I'alimentation en dessous de laquelle le contrbleur va automatiquement se mettre en erreur
et couper la consommation.

motor - set_drivingForce(newval)
Modifie immédiatement la puissance envoyée au moteur.

motor - set_failSafeTimeout(newval)

Modifie le temps en millisecondes pendant lequel le variateur pourra fonctionner sans instruction du
processus de contrble.

motor - set_frequency(newval)
Maodifie la fréquence du signal PWM utilisée pour contrdler le moteur.

motor - set_logicalName(newval)
Maodifie le nom logique du moteur.

motor - set_overCurrentLimit(newval)

Madifie la valeur limite du courant (en mA) au dessus de laquelle le contréleur va automatiquement se mettre
en erreur.

motor - set_starterTime(newval)
Modifie la durée (en ms) pendant laquelle le moteur est piloté a basse fréquence pour faciliter son démarrage.

motor - set_userData(data)
Enregistre un contexte libre dans l'attribut userData de la fonction, afin de le retrouver plus tard a l'aide de la
méthode get _user Dat a.

motor »wait_async(callback, context)

Attend que toutes les commandes asynchrones en cours d'exécution sur le module soient terminées, et
appelle le callback passé en paramétre.
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YMotor.FindMotor() YMotor
yFindMotor()YMot or . Fi ndMbt or ()

Permet de retrouver un moteur d'aprés un identifiant donné.
YMotor FindMotor( String func)

L'identifiant peut étre spécifié sous plusieurs formes:

- NomLogiqueFonction

- NoSerieModule.ldentifiantFonction

- NoSerieModule.NomLogiqueFonction

- NomLogiqueModule.ldentifiantMatériel

- NomLogiqueModule.NomLogiqueFonction

Cette fonction n'exige pas que le moteur soit en ligne au moment ou elle est appelée, I'objet retourné
sera néanmoins valide. Utiliser la méthode YMbt or. i sOnl i ne() pour tester si le moteur est
utilisable a un moment donné. En cas d'ambiguité lorsqu'on fait une recherche par nom logique,
aucune erreur ne sera notifiée: la premiére instance trouvée sera renvoyée. La recherche se fait
d'abord par nom matériel, puis par nom logique.

Parametres :
func une chaine de caractéres qui référence le moteur sans ambiguité

Retourne :
un objet de classe YNMbt or qui permet ensuite de controler le moteur.
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YMotor.FirstMotor() YMotor
yFirstMotor()YMot or . Fi r st Mot or ()

Commence I'énumération des moteur accessibles par la librairie.
YMotor FirstMotor( )

Utiliser la fonction YMot or . next Mot or () pour itérer sur les autres moteur.

Retourne :
un pointeur sur un objet YNMDt Or , correspondant au premier moteur accessible en ligne, ou nul | siil n'y
a pas de moteur disponibles.
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motor - brakingForceMove() YMotor
not or . br aki ngFor ceMove()

Modifie progressivement la force de freinage appliquée au moteur sur une durée donnée.

int brakingForceMove( double targetPower, int delay)

Ve

Paramétres :

targetPower force de freinage finale, en pourcentage

delay durée (en ms) sur laquelle le changement de puissance sera effectué
Retourne :

YAPI _ SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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motor - describe()not or . descri be() YMotor

Retourne un court texte décrivant de maniére non-ambigle l'instance du moteur au format
TYPE( NAVE) =SERI AL. FUNCTI ONI D.

String describe( )

Plus précisément, TYPE correspond au type de fonction, NAME correspond au nom utilsé lors du
premier accés a la fonction, SERI AL correspond au numéro de série du module si le module est
connecté, ou " unr esol ved" sinon, et FUNCTI ONI D correspond a l'identifiant matériel de la fonction
si le module est connecté. Par exemple, La methode va retourner
Rel ay( MyCust omNane. rel ayl) =RELAYLOL- 123456. r el ayl si le module est déja connecté
ou Rel ay( BadCust oneNane. r el ay1) =unr esol ved si le module n'est pas déja connecté. Cette
methode ne declenche aucune transaction USB ou TCP et peut donc étre utilisé dans un debuggeur.

Retourne :
une chaine de caractéres décrivant le moteur (ex:
Rel ay( MyCust omName. rel ayl) =RELAYLO1- 123456. rel ayl)
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motor - drivingForceMove() YMotor
not or . dri vi ngFor ceMove()

Modifie progressivement la puissance envoyée au moteur sur une durée donnée.

int drivingForceMove( double targetPower, int delay)

Ve

Paramétres :

targetPower puissance finale désirée, en pourcentage de -100% a +100%

delay durée (en ms) sur laquelle le changement de puissance sera effectué
Retourne :

YAPI _ SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.




3. Reference

motor - get_advertisedValue() YMotor
motor - advertisedValue()
not or . get _adverti sedVal ue()

Retourne la valeur courante du moteur (pas plus de 6 caracteres).

String get_advertisedValue( )

Retourne :
une chaine de caractéres représentant la valeur courante du moteur (pas plus de 6 caracteres).

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_ADVERTI SEDVALUE | NVALI D.
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motor - get_brakingForce() YMotor
motor - brakingForce()not or . get _br aki ngFor ce()

Retourne la force de freinage appliquée au moteur, sous forme de pourcentage.
double get_brakingForce( )

La valeur O correspond ne pas freiner (moteur en roue libre).

Retourne :
une valeur numérique représentant la force de freinage appliguée au moteur, sous forme de pourcentage

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_BRAKI NGFORCE_| NVALI D.
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motor - get_cutOffVoltage() YMotor
motor - cutOffVoltage()
not or. get _cut O f Vol t age()

Retourne la limite de l'alimentation en dessous de laquelle le contréleur va automatiquement se
mettre en erreur et couper la consommation.

double get_cutOffVoltage( )

Ce réglage permet d'éviter d'endommager un accumulateur un continuant a l'utiliser une fois "vide".

Retourne :
une valeur numérique représentant la limite de I'alimentation en dessous de laquelle le contréleur va
automatiquement se mettre en erreur et couper la consommation

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_CUTOFFVCOLTAGE | NVALI D.
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motor - get_drivingForce() YMotor
motor - drivingForce()not or . get _dri vi ngFor ce()

Retourne la puissance actuelle envoyée au moteur, sous forme de nombre réel entre -100% et
+100%.

double get_drivingForce( )

Ve

Retourne :
une valeur numérique représentant la puissance actuelle envoyée au moteur, sous forme de nombre réel
entre -100% et +100%

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_DRI VI NGFORCE_| NVALI D.
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motor - get_errorMessage() YMotor
motor - errorMessage()
not or . get _error Message()

Retourne le message correspondant a la derniére erreur survenue lors de I'utilisation du moteur.
String get_errorMessage( )

Cette méthode est principalement utile lorsque la librairie Yoctopuce est utilisée en désactivant la
gestion des exceptions.

Retourne :
une chaine de caractéres correspondant au message de la derniére erreur qui s'est produit lors de
l'utilisation du moteur.
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motor - get_errorType() YMotor
motor - errorType()not or . get _error Type()

Retourne le code d'erreur correspondant a la derniére erreur survenue lors de I'utilisation du moteur.
int get_errorType()

Cette méthode est principalement utile lorsque la librairie Yoctopuce est utilisée en désactivant la
gestion des exceptions.

Retourne :
un nombre correspondant au code de la derniére erreur qui s'est produit lors de I'utilisation du moteur.
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motor - get_failSafeTimeout() YMotor

motor - failSafeTimeout()
not or. get _fail Saf eTi neout ()

Retourne le temps en millisecondes pendant lequel le variateur pourra fonctionner sans instruction
du processus de contréle.
int get_failSafeTimeout( )

Passé ce delai, le contréleur arrétera le moteur et passera en mode erreur FAILSAFE. La sécurité
failsafe est désactivée quand la valeur est a zéro.

~

Retourne :
un entier représentant le temps en millisecondes pendant lequel le variateur pourra fonctionner sans

instruction du processus de contrble

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_FAI LSAFETI MEQUT_| NVALI D.
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motor - get_frequency|() YMotor
motor - frequency()not or . get _frequency()

Retourne la fréquence du signal PWM utilisé pour contrdler le moteur.

double get_frequency()

Retourne :
une valeur numeérique représentant la fréquence du signal PWM utilisé pour contréler le moteur

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_FREQUENCY _| NVALI D.
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motor - get_friendlyName() YMotor
motor - friendlyName()not or . get _fri endl yNane()

Retourne un identifiant global du moteur au format NOM_MODULE. NOM_FONCTI ON.
String get_friendlyName( )

Le chaine retournée utilise soit les noms logiques du module et du moteur si ils sont définis, soit
respectivement le numéro de série du module et I'identifant matériel du moteur (par exemple:
MyCust omNane. rel ayl)

Vs

Retourne :
une chaine de caracteres identifiant le moteur en utilisant les noms logiques (ex:
MyCust omNane. r el ayl)

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_FRI ENDLYNANME_| NVALI D.
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motor - get_functionDescriptor() YMotor
motor - functionDescriptor()
not or . get _functi onDescriptor()

Retourne un identifiant unique de type YFUN_DESCR correspondant a la fonction.
String get_functionDescriptor( )

Cet identifiant peut étre utilisé pour tester si deux instance de YFunct i on référencent physiquement
la méme fonction sur le méme module.

Retourne :
un identifiant de type YFUN_DESCR

Si la fonction n'a jamais été contactée, la valeur retournée sera
Y_FUNCTI ONDESCRI PTOR_I NVALI D
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motor - get_functionld() YMotor
motor - functionld()not or . get _f uncti onl d()

Retourne l'identifiant matériel du moteur, sans référence au module.
String get_functionld( )

Par exampler el ay1l.

Retourne :
une chaine de caractéres identifiant le moteur (ex: r el ay 1)

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_FUNCTI ONI D_I NVALI D.
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motor — get_hardwareld() YMotor
motor — hardwareld()not or . get _har dwar el d()

Retourne l'identifiant matériel unique du moteur au format SERI AL. FUNCTI ONI D.
String get_hardwareld( )

L'identifiant unique est composé du numéro de série du module et de l'identifiant matériel du moteur
(par example RELAYLOL- 123456. r el ayl).

Retourne :
une chaine de caractéres identifiant le moteur (ex: RELAYLOL- 123456. r el ayl)

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_HARDWAREI D | NVALI D.
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motor - get_logicalName() YMotor
motor - logicalName()not or . get _| ogi cal Nane()

Retourne le nom logique du moteur.

String get_logicalName( )

Retourne :
une chaine de caractéres représentant le nom logique du moteur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_LOG CALNANME | NVALI D.
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motor - get_module() YMotor
motor - module()not or . get _nodul e()

Retourne I'objet YMbdul e correspondant au module Yoctopuce qui héberge la fonction.
YModule get_module()

Si la fonction ne peut étre trouvée sur aucun module, l'instance de YMbdul e retournée ne sera pas
joignable.

Retourne :
une instance de YModul e
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motor — get_motorStatus() YMotor
motor - motorStatus()not or . get _not or St at us()

Retourne I'état du contréleur de moteur.
int get_motorStatus( )

Les états possibles sont: IDLE si le moteur est a I'arrét/en roue libre, prét a démarrer; FORWD si le
contréleur fait tourner le moteur en marche avant; BACKWD si le contrdleur fait tourner le moteur en
marche arriere; BRAKE si le contrdleur est en train de freiner; LOVOLT si le contrbleur a détecté une
tension trop basse; HICURR si le contrbleur a détecté une surconsommation; HIHEAT si le contrdleur a
détecté une surchauffe; FAILSF si le contrbleur est passé en protection failsafe.

Si le contr6leur est en erreur (LOVOLT, HICURR, HIHEAT,FAILSF), il doit étre explicitement réinitialisé
avec la fonction r eset St at us.

Retourne :
une valeur parmi Y_MOTORSTATUS_|I DLE, Y_MOTORSTATUS_BRAKE,
Y_MOTORSTATUS_FORWD, Y_MOTORSTATUS_BACKWD, Y_MOTORSTATUS_LOVOLT,

Y MOTORSTATUS HI CURR, Y_MOTORSTATUS HI HEAT et Y _MOTORSTATUS FAI LSF
représentant I'état du contrdleur de moteur

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_MOTORSTATUS | NVALI D.
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motor - get_overCurrentLimit() YMotor
motor - overCurrentLimit()
not or. get _overCurrentLimt()

Retourne la valeur limite du courant (en mA) au dessus de laquelle le contréleur va
automatiquement se mettre en erreur.

int get_overCurrentLimit( )

Une valeur nulle signifie qu'aucune limite n'est définie.

Retourne :
un entier représentant la valeur limite du courant (en mA) au dessus de laquelle le contrdleur va
automatiquement se mettre en erreur

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_OVERCURRENTLI M T_| NVALI D.
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motor - get_starterTime() YMotor
motor - starterTime()not or. get _starter Ti me()

Retourne la durée (en ms) pendant laquelle le moteur est piloté a basse fréquence pour faciliter son
démarrage.

int get_starterTime( )

Ve

Retourne :

un entier représentant la durée (en ms) pendant laquelle le moteur est piloté a basse fréquence pour faciliter
son démarrage

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_STARTERTI ME_I NVALI D.
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motor - get_userData() YMotor
motor - userData()not or . get _user Dat a()

Retourne le contenu de l'attribut userData, précédemment stocké a l'aide de la méthode
set _user Dat a.

Object get_userData( )

Cet attribut n'es pas utilisé directement par I'API. Il est a la disposition de l'appelant pour stocker un
contexte.

Retourne :
I'objet stocké précédemment par I'appelant.
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motor —isOnline()not or. i sOnl i ne() YMotor

Vérifie si le module hébergeant le moteur est joignable, sans déclencher d'erreur.

boolean isOnline( )

Si les valeurs des attributs en cache du moteur sont valides au moment de l'appel, le module est
considéré joignable. Cette fonction ne cause en aucun cas d'exception, quelle que soit I'erreur qui
pourrait se produire lors de la vérification de joignabilité.

Retourne :
t r ue sile moteur est joignable, f al se sinon
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motor — keepALive()not or . keepALi ve() YMotor

Réarme la sécurité failsafe du contréleur.
int keepALive( )

Lorsque le moteur est en marche et que la sécurité failsafe est activée, cette fonction doit étre appelée
périodiqguement pour confirmer le bon fonctionnement du processus de contrdle. A défaut, le moteur
s'arrétera automatiquement au bout du temps prévu. Notez que I'appel a une fonction de type set du
moteur réarme aussi la sécurité failsafe.
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motor —load()not or . | oad() YMotor

Met en cache les valeurs courantes du moteur, avec une durée de validité spécifiée.

int load( long msValidity)

Par défaut, lorsqu'on accede a un module, tous les attributs des fonctions du module sont
automatiquement mises en cache pour la durée standard (5 ms). Cette méthode peut étre utilisée pour
marquer occasionellement les données cachées comme valides pour une plus longue période, par
exemple dans le but de réduire le trafic réseau.

Ve

Parameétres :

msValidity un entier correspondant a la durée de validité attribuée aux les parametres chargés, en
millisecondes

Retourne :
YAPI _ SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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motor — nextMotor()not or . next Mot or () YMotor

Continue I'énumération des moteur commencée a l'aide de yFi r st Mot or () .

YMotor nextMotor( )

Retourne :
un pointeur sur un objet YMbt or accessible en ligne, ou nul | lorsque I'énumération est terminée.
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motor - registerValueCallback() YMotor
not or . r egi st er Val ueCal | back()

Enregistre la fonction de callback qui est appelée a chaque changement de la valeur publiée.
int registerValueCallback( UpdateCallback callback)

Ce callback n'est appelé que durant I'exécution de yS| eep ou yHandl eEvent s. Cela permet a
I'appelant de contréler quand les callback peuvent se produire. Il est important d'appeler I'une de ces
deux fonctions périodiquement pour garantir que les callback ne soient pas appelés trop tard. Pour
désactiver un callback, il suffit d'appeler cette méthode en lui passant un pointeur nul.

Paramétres :
callback la fonction de callback a rappeler, ou un pointeur nul. La fonction de callback doit accepter deux
arguments: l'object fonction dont la valeur a changé, et la chalne de caractére décrivant la
nouvelle valeur publiée.
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motor - resetStatus()not or . r eset St at us() YMotor

Réinitialise I'état du contréleur a IDLE.
int resetStatus( )

Cette fonction doit étre explicitement appelée apres toute condition d'erreur pour permettre au
contréleur de repartir.
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motor - set_brakingForce() YMotor
motor - setBrakingForce()
not or . set _br aki ngFor ce()

Modifie immédiatement la force de freinage appliguée au moteur (en pourcents).

int set_brakingForce( double newval)

La valeur O correspond a ne pas freiner (moteur en roue libre). Lorsque la force de freinage est
changée, la puissance de traction est remise a zéro.

Parameétres :

newval une valeur numérique représentant immédiatement la force de freinage appliquée au moteur (en
pourcents)

Retourne :
YAPI _SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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motor - set_cutOffVoltage() YMotor
motor - setCutOffVoltage()
not or. set _cut O f Vol t age()

Modifie la limite de l'alimentation en dessous de laquelle le contréleur va automatiquement se mettre
en erreur et couper la consommation.

int set_cutOffVoltage( double newval)

Ce réglage permet d'éviter d'endommager un accumulateur un continuant a l'utiliser une fois "vide".
Attention, quel que soit le réglage du cutoff, le variateur passera en erreur si I'alimentation passe
(méme brievement) en dessous de 3V.

p
Parameétres :

newval une valeur numérique représentant la limite de I'alimentation en dessous de laquelle le contrbleur
va automatiguement se mettre en erreur et couper la consommation

Retourne :
YAPI _ SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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motor - set_drivingForce() YMotor
motor - setDrivingForce()
not or. set _dri vi ngForce()

Modifie immédiatement la puissance envoyée au moteur.
int set_drivingForce( double newval)

La valeur est donnée en pourcentage de -100% a +100%. Si vous voulez ménager votre mécanique et
éviter d'induire des consommations excessives qui pourraient dépasser les capacités du contréleur,
évitez les changements de régime trop brusques. Par exemple, passer brutalement de marche avant a
marche arriere est une trés mauvaise idée. A chaque fois que la puissance envoyée au moteur est
changée, le freinage est remis a zéro.

Parameétres :
newval une valeur numérique représentant immédiatement la puissance envoyée au moteur

Retourne :
YAPI _ SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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YMotor

motor - set_failSafeTimeout()

motor - setFailSafeTimeout()
not or. set _fail Saf eTi meout ()
Modifie le temps en millisecondes pendant lequel le variateur pourra fonctionner sans instruction du

processus de contrfle.

int set_failSafeTimeout( int newval)
Passé ce delai, le contréleur arrétera le moteur et passera en mode erreur FAILSAFE. La sécurité

failsafe est désactivée quand la valeur est a zéro.

~

Paramétres :
newval un entier représentant le temps en millisecondes pendant lequel le variateur pourra fonctionner

sans instruction du processus de contréle

Retourne :
YAPI _ SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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motor - set_frequency() YMotor
motor - setFrequency()not or . set _frequency()

Madifie la fréquence du signal PWM utilisée pour contréler le moteur.

int set_frequency( double newval)

Une fréqguence basse est généralement plus efficace (les composant chauffent moins et le moteur
démarre plus facilement), mais un bruit audible peut étre généré. Une fréquence élevée peut réduire le
bruit, mais il y a plus d'énergie perdue en chaleur.

Parametres :

newval une valeur numérique représentant la fréquence du signal PWM utilisée pour contrbler le moteur

Retourne :
YAPI _SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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motor - set_logicalName() YMotor
motor - setLogicalName()
not or . set _| ogi cal Nane()

Modifie le nom logique du moteur.
int set_logicalName( String newval)

Vous pouvez utiliser yCheckLogi cal Nane() pour vérifier si votre parametre est valide. N'oubliez
pas d'appeler la méthode saveToFl ash() du module si le réglage doit étre préservé.

p
Paramétres :
newval une chaine de caractéres représentant le nom logique du moteur.

Retourne :
YAPI _SUCCESS si I'appel se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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motor - set_overCurrentLimit() YMotor
motor - setOverCurrentLimit()
not or.set_overCurrentLimt()

Modifie la valeur limite du courant (en mA) au dessus de laquelle le contrdleur va automatiquement
se mettre en erreur.

int set_overCurrentLimit( int newval)

Une valeur nulle signifie qu'aucune limite n'est définie. Attention, quel que soit le réglage choisi, le
variateur passera en erreur si le courant passe, méme brievement, en dessus de 32A.

~

Parametres :

newval un entier représentant la valeur limite du courant (en mA) au dessus de laquelle le contréleur va
automatiquement se mettre en erreur

Retourne :
YAPI _ SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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motor - set_starterTime() YMotor
motor - setStarterTime()not or . set _starter Ti me()

Modifie la durée (en ms) pendant laquelle le moteur est piloté a basse fréquence pour faciliter son
démarrage.

int set_starterTime( int newval)

p
Parameétres :

newval un entier représentant la durée (en ms) pendant laquelle le moteur est piloté a basse fréquence
pour faciliter son démarrage

Retourne :
YAPI _ SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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motor - set_userData() YMotor
motor - setUserData()not or . set _user Dat a()

Enregistre un contexte libre dans l'attribut userData de la fonction, afin de le retrouver plus tard a
l'aide de la méthode get _user Dat a.

void set_userData( Object data)

Cet attribut n'es pas utilisé directement par I'API. Il est a la disposition de I'appelant pour stocker un
contexte.

Paramétres :
data objet quelconque a mémoriser
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3.28. Interface de la fonction Network

Les objets YNetwork permettent de contrdler les parametres TCP/IP des modules Yoctopuce dotés
d'une interface réseau.

Pour utiliser les fonctions décrites ici, vous devez inclure:

<script type="text/javascript' src="yocto_network.js"></script>
nodej s | var yoctolib = require(‘yoctolib’);
var YNetwork = yoctolib.YNetwork;
php | require_once(‘'yocto_network.php’);
#include "yocto_network.h"
#import "yocto_network.h"
uses yocto_network;
yocto_network.vb
yocto_network.cs
import com.yoctopuce.YoctoAPI.YNetwork;
from yocto_network import *

Fonction globales
yFindNetwork(func)

Permet de retrouver une interface réseau d'aprés un identifiant donné.
yFirstNetwork()
Commence I'énumération des interfaces réseau accessibles par la librairie.

Méthodes des objets YNet wor k
network - callbackLogin(username, password)

Contacte le callback de natification et sauvegarde un laisser-passer pour s'y connecter.

network - describe()
Retourne un court texte décrivant de maniére non-ambigie l'instance de l'interface réseau au format
TYPE( NAVE) =SERI AL. FUNCTI ONI D.

network - get_adminPassword()

Retourne une chaine de hash si un mot de passe a été configuré pour I'utilisateur "admin”, ou sinon une
chaine vide.

network - get_advertisedValue()
Retourne la valeur courante de l'interface réseau (pas plus de 6 caracteres).
network - get_callbackCredentials()

Retourne une version hashée du laisser-passer pour le callback de notification s'il a été configuré, ou sinon
une chaine vide.

network - get_callbackEncoding()

Retourne I'encodage a utiliser pour représenter les valeurs notifiées par callback.
network - get_callbackMaxDelay()

Retourne l'attente maximale entre deux notifications par callback, en secondes.
network - get_callbackMethod()

Retourne la méthode HTTP a utiliser pour signaler les changements d'état par callback.
network - get_callbackMinDelay()

Retourne I'attente minimale entre deux notifications par callback, en secondes.
network - get_callbackUrl()

Retourne I'adresse (URL) de callback a naotifier lors de changement d'état significatifs.

network - get_discoverable()
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Retourne I'état d'activation du protocole d'annonce sur le réseau permettant de retrouver facilement le module
(protocols uPnP/Bonjour).

network - get_errorMessage()
Retourne le message correspondant a la derniére erreur survenue lors de l'utilisation de l'interface réseau.

network - get_errorType()
Retourne le code d'erreur correspondant a la derniére erreur survenue lors de I'utilisation de l'interface réseau.

network - get_friendlyName()

Retourne un identifiant global de l'interface réseau au format NOM_MODULE. NOM_FONCTI ON.
network - get_functionDescriptor()

Retourne un identifiant unique de type YFUN_DESCR correspondant a la fonction.

network - get_functionld()
Retourne l'identifiant matériel de l'interface réseau, sans référence au module.

network - get_hardwareld()

Retourne l'identifiant matériel unique de l'interface réseau au format SERI AL. FUNCTI ONI D.
network - get_ipAddress()

Retourne I'adresse IP utilisée par le module Yoctopuce.
network - get_logicalName()

Retourne le nom logique de l'interface réseau.

network - get_macAddress()
Retourne I'adresse MAC de l'interface réseau, unique pour chaque module.

network - get_module()

Retourne l'objet YMbdul e correspondant au module Yoctopuce qui héberge la fonction.
network - get_module_async(callback, context)

Retourne l'objet YMbdul e correspondant au module Yoctopuce qui héberge la fonction.
network - get_poeCurrent()

Retourne le courant consommeé par le module depuis Power-over-Ethernet (PoE), en milliampéres.
network - get_primaryDNS()

Retourne I'adresse IP du serveur de noms primaire que le module doit utiliser.
network - get_readiness()

Retourne I'état de fonctionnement atteint par l'interface réseau.
network - get_router()

Retourne l'adresse IP du routeur (passerelle) utilisé par le module (default gateway).
network - get_secondaryDNS()

Retourne I'adresse IP du serveur de noms secondaire que le module doit utiliser.
network - get_subnetMask()

Retourne le masque de sous-réseau utilisé par le module.
network - get_userData()

Retourne le contenu de l'attribut userData, précédemment stocké a I'aide de la méthode set _user Dat a.
network - get_userPassword()

Retourne une chaine de hash si un mot de passe a été configuré pour l'utilisateur "user”, ou sinon une chaine
vide.

network - get_ wwwWatchdogDelay()

Retourne la durée de perte de connection WWW tolérée (en secondes) avant de déclancher un redémarrage
automatique pour tenter de récupérer la connectivité Internet.

network —isOnline()
Vérifie si le module hébergeant l'interface réseau est joignable, sans déclencher d'erreur.
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network - isOnline_async(callback, context)
Vérifie si le module hébergeant l'interface réseau est joignable, sans déclencher d'erreur.

network - load(msValidity)

Met en cache les valeurs courantes de l'interface réseau, avec une durée de validité spécifiée.

network - load_async(msValidity, callback, context)

Met en cache les valeurs courantes de l'interface réseau, avec une durée de validité spécifiée.

network - nextNetwork()

Continue I'énumération des interfaces réseau commencée a l'aide de yFi r st Net wor k() .

network - ping(host)
Ping str_host pour vérifier la connexion réseau.

network - registerValueCallback(callback)
Enregistre la fonction de callback qui est appelée a chaque changement de la valeur publiée.

network - set_adminPassword(newval)

Modifie le mot de passe pour l'utilisateur "admin", qui devient alors instantanément nécessaire pour toute

altération de I'état du module.

network - set_callbackCredentials(newval)
Modifie le laisser-passer pour se connecter a I'adresse de callback.

network - set_callbackEncoding(newval)
Modifie I'encodage a utiliser pour représenter les valeurs notifiées par callback.

network - set_callbackMaxDelay(newval)
Modifie |'attente maximale entre deux notifications par callback, en secondes.

network - set_callbackMethod(newval)
Modifie la méthode HTTP a utiliser pour signaler les changements d'état par callback.

network - set_callbackMinDelay(newval)
Maodifie I'attente minimale entre deux notifications par callback, en secondes.

network - set_callbackUrl(newval)
Modifie I'adresse (URL) de callback a notifier lors de changement d'état significatifs.

network - set_discoverable(newval)

Modifie I'état d'activation du protocole d'annonce sur le réseau permettant de retrouver facilement le module

(protocols uPnP/Bonijour).

network - set_logicalName(newval)
Modifie le nom logique de l'interface réseau.

network - set_primaryDNS(newval)
Modifie I'adresse IP du serveur de noms primaire que le module doit utiliser.

network - set_secondaryDNS(newval)
Modifie I'adresse IP du serveur de nom secondaire que le module doit utiliser.

network - set_userData(data)

Enregistre un contexte libre dans l'attribut userData de la fonction, afin de le retrouver plus tard a l'aide de la

méthode get _user Dat a.

network - set_userPassword(newval)

Modifie le mode de passe pour l'utilisateur "user", qui devient alors instantanément nécessaire pour tout acces

au module.

network - set_wwwWatchdogDelay(newval)

Modifie la durée de perte de connection WWW tolérée (en secondes) avant de déclancher un redémarrage

automatique pour tenter de récupérer la connectivité Internet.

network - useDHCP(fallbacklpAddr, fallbackSubnetMaskLen, fallbackRouter)



3. Reference

Modifie la configuration de l'interface réseau pour utiliser une adresse assignée automatiquement par le
serveur DHCP.

network - useStaticlP(ipAddress, subnetMaskLen, router)
Modifie la configuration de l'interface réseau pour utiliser une adresse IP assignée manuellement (adresse IP
statique).

network - wait_async(callback, context)

Attend que toutes les commandes asynchrones en cours d'exécution sur le module soient terminées, et
appelle le callback passé en parameétre.
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YNetwork.FindNetwork() YNetwork
yFindNetwork()YNet wor k. Fi ndNet wor k()

Permet de retrouver une interface réseau d'aprés un identifiant donné.
YNetwork FindNetwork( String func)

L'identifiant peut étre spécifié sous plusieurs formes:

- NomLogiqueFonction

- NoSerieModule.ldentifiantFonction

- NoSerieModule.NomLogiqueFonction

- NomLogiqueModule.ldentifiantMatériel

- NomLogiqueModule.NomLogiqueFonction

Cette fonction n'exige pas que l'interface réseau soit en ligne au moment ou elle est appelée, I'objet
retourné sera néanmoins valide. Utiliser la méthode YNet wor k. i sOnl i ne() pour tester si
l'interface réseau est utilisable a un moment donné. En cas d'ambiguité lorsqu'on fait une recherche par
nom logique, aucune erreur ne sera notifiée: la premiere instance trouvée sera renvoyée. La recherche
se fait d'abord par nom matériel, puis par nom logique.

Parametres :
func une chaine de caractéres qui référence l'interface réseau sans ambiguité

Retourne :
un objet de classe YNet wor K qui permet ensuite de contrdler l'interface réseau.




3. Reference

YNetwork.FirstNetwork() YNetwork
yFirstNetwork()YNet wor k. Fi r st Net wor k()

Commence I'énumération des interfaces réseau accessibles par la librairie.
YNetwork FirstNetwork( )

Utiliser la fonction YNet wor k. next Net wor k() pour itérer sur les autres interfaces réseau.

Retourne :
un pointeur sur un objet YNet wor K, correspondant & la premiére interface réseau accessible en ligne, ou
nul | siilny a pas de interfaces réseau disponibles.




3. Reference

network - callbackLogin() YNetwork
net wor k. cal | backLogi n()

Contacte le callback de notification et sauvegarde un laisser-passer pour s'y connecter.
int callbackLogin( String username, String password)

Le mot de passe ne sera pas stocké dans le module, mais seulement une version hashée non
réversible. N'oubliez pas d'appeler la méthode saveToFl ash() du module si le réglage doit étre
préservé.

p
Paramétres :
username nom d'utilisateur pour s'identifier au callback
password mot de passe pour s'identifier au callback

Retourne :
YAPI _ SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.




3. Reference

network - describe()net wor k. descri be() YNetwork

Retourne un court texte décrivant de maniére non-ambigtie l'instance de l'interface réseau au format
TYPE( NAVE) =SERI AL. FUNCTI ONI D.

String describe( )

Plus précisément, TYPE correspond au type de fonction, NAME correspond au nom utilsé lors du
premier accés a la fonction, SERI AL correspond au numéro de série du module si le module est
connecté, ou " unr esol ved" sinon, et FUNCTI ONI D correspond a l'identifiant matériel de la fonction
si le module est connecté. Par exemple, La methode va retourner
Rel ay( MyCust omNane. rel ayl) =RELAYLOL- 123456. r el ayl si le module est déja connecté
ou Rel ay( BadCust oneNane. r el ay1) =unr esol ved si le module n'est pas déja connecté. Cette
methode ne declenche aucune transaction USB ou TCP et peut donc étre utilisé dans un debuggeur.

Retourne :
une chaine de caracteéeres décrivant I'interface réseau (ex:
Rel ay( MyCust omName. rel ayl) =RELAYLO1- 123456. rel ayl)




3. Reference

network - get_adminPassword() YNetwork
network - adminPassword()
net wor k. get _adm nPasswor d()

Retourne une chaine de hash si un mot de passe a été configuré pour l'utilisateur "admin”, ou sinon
une chaine vide.

String get_adminPassword( )

Vs

Retourne :
une chaine de caractéres représentant une chaine de hash si un mot de passe a été configuré pour
l'utilisateur "admin", ou sinon une chaine vide

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_ADM NPASSWORD | NVALI D.




3. Reference

network - get_advertisedValue() YNetwork
network - advertisedValue()
net wor k. get _adverti sedVal ue()

Retourne la valeur courante de l'interface réseau (pas plus de 6 caractéres).

String get_advertisedValue( )

Retourne :
une chaine de caractéres représentant la valeur courante de l'interface réseau (pas plus de 6 caractéres).

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_ADVERTI SEDVALUE | NVALI D.




3. Reference

network - get_callbackCredentials() YNetwork
network - callbackCredentials()
net wor k. get _cal | backCredenti al s()

Retourne une version hashée du laisser-passer pour le callback de notification s'il a été configuré,
ou sinon une chaine vide.

String get_callbackCredentials( )

Vs

Retourne :
une chaine de caractéres représentant une version hashée du laisser-passer pour le callback de notification
s'il a été configuré, ou sinon une chaine vide

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_CALLBACKCREDENTI ALS | NVALI D.




3. Reference

network - get_callbackEncoding() YNetwork
network - callbackEncoding()
net wor k. get _cal | backEncodi ng()

Retourne I'encodage a utiliser pour représenter les valeurs notifiées par callback.

int get_callbackEncoding( )

Retourne:
une valeur parmi Y_CALLBACKENCODI NG_FORM Y_CALLBACKENCODI NG_JSON,
Y_ CALLBACKENCODI NG_JSON_ARRAY, Y_CALLBACKENCODI NG_CSV et

Y_ CALLBACKENCODI NG _YOCTO_API représentant I'encodage a utiliser pour représenter les valeurs
notifiées par callback

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_CALLBACKENCODI NG | NVALI D.




3. Reference

network - get_callbackMaxDelay/() YNetwork
network - callbackMaxDelay ()
net wor k. get _cal | backMaxDel ay()

Retourne l'attente maximale entre deux notifications par callback, en secondes.

int get_callbackMaxDelay( )

Retourne :
un entier représentant |'attente maximale entre deux notifications par callback, en secondes

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_CALLBACKMAXDELAY | NVALI D.




3. Reference

network - get_callbackMethod() YNetwork
network - callbackMethod()
net wor k. get _cal | backMet hod()

Retourne la méthode HTTP a utiliser pour signaler les changements d'état par callback.

int get_callbackMethod( )

~

Retourne:

une valeur parmi Y_CALLBACKMETHOD_POST, Y_CALLBACKMETHOD_GET et

Y CALLBACKMETHOD_ PUT représentant la méthode HTTP a utiliser pour signaler les changements
d'état par callback

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_CALLBACKMETHOD | NVALI D.




3. Reference

network - get_callbackMinDelay() YNetwork
network - callbackMinDelay()
net wor k. get _cal | backM nDel ay()

Retourne l'attente minimale entre deux notifications par callback, en secondes.

int get_callbackMinDelay( )

Retourne :
un entier représentant |'attente minimale entre deux notifications par callback, en secondes

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_CALLBACKM NDELAY | NVALI D.




3. Reference

network - get_callbackUrl() YNetwork
network - callbackUrl()
net wor k. get _cal | backUr | ()

Retourne I'adresse (URL) de callback a notifier lors de changement d'état significatifs.

String get_callbackUrl( )

Ve

Retourne:

une chaine de caracteres représentant I'adresse (URL) de callback a notifier lors de changement d'état
significatifs

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_CALLBACKURL_| NVALI D.




3. Reference

network - get_discoverable() YNetwork
network — discoverable()
net wor k. get _di scover abl e()

Retourne I'état d'activation du protocole d'annonce sur le réseau permettant de retrouver facilement
le module (protocols uPnP/Bonjour).

int get_discoverable()

P
Retourne :

soit Y_DI SCOVERABLE_FALSE, soit Y_DI SCOVERABLE TRUE, selon I'état d'activation du
protocole d'annonce sur le réseau permettant de retrouver facilement le module (protocols uPnP/Bonjour)

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_DI SCOVERABLE_| NVALI D.




3. Reference

network - get_errorMessage() YNetwork
network - errorMessage()
net wor k. get _error Message()

Retourne le message correspondant a la derniére erreur survenue lors de I'utilisation de l'interface
réseau.

String get_errorMessage( )

Cette méthode est principalement utile lorsque la librairie Yoctopuce est utilisée en désactivant la
gestion des exceptions.

Retourne :
une chaine de caractéres correspondant au message de la derniére erreur qui s'est produit lors de
I'utilisation de l'interface réseau.




3. Reference

network - get_errorType() YNetwork
network - errorType()net wor k. get _error Type()

Retourne le code d'erreur correspondant a la derniére erreur survenue lors de I'utilisation de
l'interface réseau.

int get_errorType()

Cette méthode est principalement utile lorsque la librairie Yoctopuce est utilisée en désactivant la
gestion des exceptions.

Retourne :
un nombre correspondant au code de la derniére erreur qui s'est produit lors de l'utilisation de l'interface
réseau.




3. Reference

network - get_friendlyName() YNetwork
network - friendlyName()
net wor k. get _fri endl yNanme()

Retourne un identifiant global de l'interface réseau au format NOM_ MODULE. NOM_FONCTI ON.
String get_friendlyName( )

Le chaine retournée utilise soit les noms logiques du module et de l'interface réseau si ils sont définis,
soit respectivement le numéro de série du module et l'identifant matériel de l'interface réseau (par
exemple: MyCust omNane. r el ayl)

Retourne :
une chaine de caractéres identifiant l'interface réseau en utilisant les noms logiques (ex:
MyCust omNane. rel ayl)

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_FRI ENDLYNANME_| NVALI D.




3. Reference

network - get_functionDescriptor() YNetwork
network - functionDescriptor()
net wor k. get _functi onDescri ptor()

Retourne un identifiant unique de type YFUN_DESCR correspondant a la fonction.
String get_functionDescriptor( )

Cet identifiant peut étre utilisé pour tester si deux instance de YFunct i on référencent physiquement
la méme fonction sur le méme module.

Retourne :
un identifiant de type YFUN_DESCR

Si la fonction n'a jamais été contactée, la valeur retournée sera
Y_FUNCTI ONDESCRI PTOR_I NVALI D




3. Reference

network - get_functionld() YNetwork
network - functionld()net wor k. get _functi onl d()

Retourne l'identifiant matériel de l'interface réseau, sans référence au module.
String get_functionld( )

Par exampler el ay1l.

Retourne :
une chaine de caractéres identifiant l'interface réseau (ex: r el ay 1)

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_FUNCTI ONI D_I NVALI D.




3. Reference

network - get_hardwareld() YNetwork
network - hardwareld()net wor k. get _har dwar el d()

Retourne l'identifiant matériel unique de l'interface réseau au format SERI AL. FUNCTI ONI D.
String get_hardwareld( )

L'identifiant unique est composé du numéro de série du module et de l'identifiant matériel de l'interface
réseau (par example RELAYLOL- 123456. rel ayl).

Retourne :
une chaine de caractéres identifiant l'interface réseau (ex: RELAYLOL- 123456. r el ay1l)

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_HARDWAREI D | NVALI D.




3. Reference

network - get_ipAddress() YNetwork
network —ipAddress()net wor k. get _i pAddr ess()

Retourne l'adresse IP utilisée par le module Yoctopuce.

String get_ipAddress()

Il peut s'agir d'une adresse configurée statiquement, ou d'une adresse recue par un serveur DHCP.

Retourne :
une chaine de caractéres représentant I'adresse IP utilisée par le module Yoctopuce

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_| PADDRESS | NVALI D.




3. Reference

network - get_logicalName() YNetwork
network - logicalName()
net wor k. get _| ogi cal Nane()

Retourne le nom logique de l'interface réseau.

String get_logicalName( )

Retourne :
une chaine de caractéres représentant le nom logique de l'interface réseau.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_LOG CALNANME | NVALI D.




3. Reference

network - get_macAddress() YNetwork
network -~ macAddress()
net wor k. get _nmacAddr ess()

Retourne I'adresse MAC de l'interface réseau, unique pour chaque module.

String get_macAddress( )

L'adresse MAC est aussi présente sur un autocollant sur le module, représentée en chiffres et en code-
barres.

Retourne :
une chaine de caractéres représentant I'adresse MAC de l'interface réseau, unique pour chaque module

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_MACADDRESS | NVALI D.




3. Reference

network . get_module() YNetwork
network -~ module()net wor k. get _nodul e()

Retourne I'objet YMbdul e correspondant au module Yoctopuce qui héberge la fonction.
YModule get_module()

Si la fonction ne peut étre trouvée sur aucun module, l'instance de YMbdul e retournée ne sera pas
joignable.

Retourne :
une instance de YModul e




3. Reference

network - get_poeCurrent() YNetwork
network - poeCurrent()net wor k. get _poeCurrent ()

Retourne le courant consommeé par le module depuis Power-over-Ethernet (PoE), en milliampéres.

int get_poeCurrent( )

La consommation est mesurée aprés conversion en 5 Volt, et ne doit jamais dépasser 1800 mA.

Retourne :

un entier représentant le courant consommé par le module depuis Power-over-Ethernet (PoE), en
milliamperes

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_POECURRENT _| NVALI D.




3. Reference

network - get_primaryDNS() YNetwork
network — primaryDNS()
net wor k. get _pri mar yDNS()

Retourne l'adresse IP du serveur de noms primaire que le module doit utiliser.

String get_primaryDNS( )

Retourne :
une chaine de caractéres représentant I'adresse IP du serveur de noms primaire que le module doit utiliser

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_PRI MARYDNS | NVALI D.




3. Reference

network - get_readiness() YNetwork
network - readiness()net wor k. get _r eadi ness()

Retourne I'état de fonctionnement atteint par l'interface réseau.
int get_readiness( )

Le niveau zéro (DOWN _0) signifie qu'aucun support réseau matériel n'a été détecté. Soit il n'y a pas de
signal sur le cable réseau, soit le point d'acces sans fil choisi n'est pas détecté. Le niveau 1 (LIVE_1)
est atteint lorsque le réseau est détecté, mais n'est pas encore connecté. Pour un réseau sans fil, cela
confirme la l'existence du SSID configuré. Le niveau 2 (LINK_2) est atteint lorsque le support matériel
du réseau est fonctionnel. Pour une connection réseau filaire, le niveau 2 signifie que le cable est
connecté aux deux bouts. Pour une connection a un point d'acces réseau sans fil, il démontre que les
parameétres de sécurités configurés sont corrects. Pour une connection sans fil en mode ad-hoc, cela
signifie qu'il y a au moins un partenaire sur le réseau ad-hoc. Le niveau 3 (DHCP_3) est atteint lorsque
gu'une adresse IP a été obtenue par DHCP. Le niveau 4 (DNS_4) est atteint lorsqu'un serveur DNS est
joignable par le réseau. Le niveau 5 (WWW_5) est atteint lorsque la connectivité globale a internet est
avérée par l'obtention de I'heure courante sur une serveur NTP.

Retourne :
une valeur parmi Y_READI NESS DOWN, Y _READI NESS EXI STS, Y_READI NESS LI NKED,

Y_READI NESS_LAN _OK et Y_READI NESS_WNWV OK représentant I'état de fonctionnement atteint
par l'interface réseau

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_READI NESS | NVALI D.




3. Reference

network - get_router() YNetwork
network - router()net wor k. get _router ()

Retourne I'adresse IP du routeur (passerelle) utilisé par le module (default gateway).

String get_router( )

Ve

Retourne :
une chaine de caractéres représentant I'adresse IP du routeur (passerelle) utilisé par le module (default
gateway)

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_ROUTER | NVALI D.




3. Reference

network - get_secondaryDNS() YNetwork
network - secondaryDNS()
net wor k. get _secondar yDNS()

Retourne 'adresse IP du serveur de noms secondaire que le module doit utiliser.

String get_secondaryDNS( )

Ve

Retourne:

une chaine de caractéres représentant l'adresse IP du serveur de noms secondaire que le module doit
utiliser

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_SECONDARYDNS_| NVALI D.




3. Reference

network - get_subnetMask() YNetwork
network — subnetMask()
net wor k. get _subnet Mask()

Retourne le masque de sous-réseau utilisé par le module.

String get_subnetMask( )

Retourne :
une chaine de caractéres représentant le masque de sous-réseau utilisé par le module

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_SUBNETMASK | NVALI D.




3. Reference

network - get_userData() YNetwork
network - userData()net wor k. get _user Dat a()

Retourne le contenu de l'attribut userData, précédemment stocké a l'aide de la méthode
set _user Dat a.

Object get_userData( )

Cet attribut n'es pas utilisé directement par I'API. Il est a la disposition de I'appelant pour stocker un
contexte.

Retourne :
I'objet stocké précédemment par I'appelant.




3. Reference

network - get_userPassword() YNetwork
network - userPassword()
net wor k. get _user Passwor d()

Retourne une chaine de hash si un mot de passe a été configuré pour I'utilisateur "user", ou sinon
une chaine vide.

String get_userPassword( )

Vs

Retourne :
une chaine de caractéres représentant une chaine de hash si un mot de passe a été configuré pour
l'utilisateur "user", ou sinon une chaine vide

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_USERPASSWORD | NVALI D.




3. Reference

network - get_ wwwWatchdogDelay() YNetwork
network - wwwWatchdogDelay()
net wor k. get _wwW\at chdogDel ay()

Retourne la durée de perte de connection WWW tolérée (en secondes) avant de déclancher un
redémarrage automatique pour tenter de récupérer la connectivité Internet.

int get_ wwwWatchdogDelay( )

Une valeur nulle désactive le redémarrage automatique en cas de perte de connectivité WWW.

Retourne:

un entier représentant la durée de perte de connection WWW tolérée (en secondes) avant de déclancher un
redémarrage automatique pour tenter de récupérer la connectivité Internet

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_WNWWAATCHDOGDELAY | NVALI D.




3. Reference

network - isOnline()net wor k. i sOnl i ne() YNetwork

Vérifie si le module hébergeant l'interface réseau est joignable, sans déclencher d'erreur.
boolean isOnline( )

Si les valeurs des attributs en cache de l'interface réseau sont valides au moment de I'appel, le module
est considéré joignable. Cette fonction ne cause en aucun cas d'exception, quelle que soit I'erreur qui
pourrait se produire lors de la vérification de joignabilité.

Retourne :
t r ue sil'interface réseau est joignable, f al se sinon




3. Reference

network - load()net wor k. | oad()
Met en cache les valeurs courantes de l'interface réseau, avec une durée de validité spécifiée.

YNetwork

int load( long msValidity)

Par défaut, lorsqu'on accede a un module, tous les attributs des fonctions du module sont
automatiquement mises en cache pour la durée standard (5 ms). Cette méthode peut étre utilisée pour
marquer occasionellement les données cachées comme valides pour une plus longue période, par

exemple dans le but de réduire le trafic réseau.

Ve

Paramétres :
msValidity un entier correspondant a la durée de validité attribuée aux les parametres chargés, en

millisecondes

Retourne :
YAPI _ SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.




3. Reference

network - nextNetwork()net wor k. next Net wor k() YNetwork

Continue I'énumération des interfaces réseau commencée a l'aide de yFi r st Net wor k() .

YNetwork nextNetwork( )

Retourne :
un pointeur sur un objet YNet wor k accessible en ligne, ou hul | lorsque I'énumération est terminée.




3. Reference

network - ping()net wor k. pi ng() YNetwork

Ping str_host pour vérifier la connexion réseau.
String ping( String host)

Envoie quatre requétes ICMP ECHO_RESPONSER a la cible str_host depuis le module. Cette
méthode retourne une chaine de caractéres avec le résultat des 4 requétes ICMP ECHO_RESPONSE.

Parameétres :
host le nom d'héte ou l'adresse IP de la cible

Retourne :
une chaine de caractéres contenant le résultat du ping.




3. Reference

network - registerValueCallback() YNetwork
net wor k. r egi st er Val ueCal | back()

Enregistre la fonction de callback qui est appelée a chaque changement de la valeur publiée.
int registerValueCallback( UpdateCallback callback)

Ce callback n'est appelé que durant I'exécution de yS| eep ou yHandl eEvent s. Cela permet a
I'appelant de contréler quand les callback peuvent se produire. Il est important d'appeler I'une de ces
deux fonctions périodiquement pour garantir que les callback ne soient pas appelés trop tard. Pour
désactiver un callback, il suffit d'appeler cette méthode en lui passant un pointeur nul.

Paramétres :
callback la fonction de callback a rappeler, ou un pointeur nul. La fonction de callback doit accepter deux
arguments: l'object fonction dont la valeur a changé, et la chalne de caractére décrivant la
nouvelle valeur publiée.




3. Reference

network - set_adminPassword() YNetwork
network — setAdminPassword()
net wor k. set _adm nPasswor d()

Modifie le mot de passe pour l'utilisateur "admin", qui devient alors instantanément nécessaire pour
toute altération de I'état du module.

int set_adminPassword( String newval)

Si la valeur fournie est une chaine vide, plus aucun mot de passe n'est nécessaire. N'oubliez pas
d'appeler la méthode saveToFl ash() du module si le réglage doit étre préservé.

Ve

Parameétres :

newval une chaine de caractéres représentant le mot de passe pour l'utilisateur "admin”, qui devient alors
instantanément nécessaire pour toute altération de I'état du module

Retourne :
YAPI _ SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.




3. Reference

network - set_callbackCredentials() YNetwork
network - setCallbackCredentials()
net wor k. set _cal | backCredenti al s()

Madifie le laisser-passer pour se connecter a l'adresse de callback.
int set_callbackCredentials( String newval)

Le laisser-passer doit étre fourni tel que retourné par la fonction get _cal | backCr edenti al s, sous
la forme user nanme: hash. La valeur du hash dépend de la méthode d'autorisation implémentée par
le callback. Pour une autorisation de type Basic, le hash est le MD5 de la chaine
user name: passwor d. Pour une autorisation de type Digest, le hash est le MD5 de la chaine
user name: r eal m passwor d. Pour une utilisation simplifiée, utilisez la fonction cal | backLogi n.
N'oubliez pas d'appeler la méthode saveToFl ash() du module si le réglage doit étre préservé.

Parametres :
newval une chaine de caractéres représentant le laisser-passer pour se connecter a l'adresse de callback

Retourne :
YAPI _ SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.




3. Reference

network - set_callbackEncoding() YNetwork
network - setCallbackEncoding()
net wor k. set _cal | backEncodi ng()

Maodifie I'encodage a utiliser pour représenter les valeurs notifiées par callback.

int set_callbackEncoding( int newval)

~

Parameétres :

newval une valeur parmi Y _CALLBACKENCODI NG FORM Y_CALLBACKENCODI NG_JSON,
Y_CALLBACKENCODI NG_JSON_ARRAY, Y_CALLBACKENCODI NG_CSV et

Y_CALLBACKENCODI NG_YOCTO_API représentant I'encodage a utiliser pour représenter
les valeurs notifiées par callback

Retourne :
YAPI _SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.




3. Reference

network - set_callbackMaxDelay() YNetwork
network - setCallbackMaxDelay()
net wor k. set _cal | backMaxDel ay()

Modifie I'attente maximale entre deux notifications par callback, en secondes.

int set_callbackMaxDelay( int newval)

~

Paramétres :
newval un entier représentant |'attente maximale entre deux notifications par callback, en secondes

Retourne :
YAPI _ SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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network - set_callbackMethod() YNetwork
network - setCallbackMethod()
net wor k. set _cal | backMet hod()

Modifie la méthode HTTP a utiliser pour signaler les changements d'état par callback.

int set_callbackMethod( int newval)

~

Parameétres :

newval une valeur parmi Y _CALLBACKMETHOD POST, Y_CALLBACKMETHOD GET et

Y_CALLBACKMETHOD_PUT représentant la méthode HTTP a utiliser pour signaler les
changements d'état par callback

Retourne :
YAPI _SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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network - set_callbackMinDelay/() YNetwork
network - setCallbackMinDelay/()
net wor k. set _cal | backM nDel ay()

Modifie I'attente minimale entre deux notifications par callback, en secondes.

int set_callbackMinDelay( int newval)

~

Paramétres :
newval un entier représentant |'attente minimale entre deux notifications par callback, en secondes

Retourne :
YAPI _ SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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network - set_callbackUrl() YNetwork
network - setCallbackUrl()
net wor k. set _cal | backUr I ()

Maodifie I'adresse (URL) de callback a notifier lors de changement d'état significatifs.

int set_callbackUrl( String newval)

N'oubliez pas d'appeler la méthode saveToF| ash() du module si le réglage doit étre préservé.

Parameétres :
newval une chaine de caractéeres représentant l'adresse (URL) de callback a notifier lors de changement

d'état significatifs
Retourne :

YAPI _ SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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network - set_discoverable() YNetwork
network - setDiscoverable()
net wor k. set _di scover abl e()

Modifie I'état d'activation du protocole d'annonce sur le réseau permettant de retrouver facilement le
module (protocols uPnP/Bonjour).

int set_discoverable( int newval)

p
Parameétres :

newval soit Y_DI SCOVERABLE_FALSE, soit Y_DI SCOVERABLE_TRUE, selon I'état d'activation
du protocole d'annonce sur le réseau permettant de retrouver facilement le module (protocols
uPnP/Bonjour)

Retourne :
YAPI _SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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network - set_logicalName() YNetwork
network - setLogicalName()
net wor k. set _| ogi cal Nane()

Modifie le nom logique de l'interface réseau.

int set_logicalName( String newval)

Vous pouvez utiliser yCheckLogi cal Nane() pour vérifier si votre parametre est valide. N'oubliez
pas d'appeler la méthode saveToFl ash() du module si le réglage doit étre préservé.

Ve

Paramétres :
newval une chaine de caractéres représentant le nom logique de l'interface réseau.

Retourne :
YAPI _ SUCCESS si I'appel se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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YNetwork

network - set_primaryDNS()
network - setPrimaryDNS()
net wor k. set _pri mar yDNS()

Modifie I'adresse IP du serveur de noms primaire que le module doit utiliser.

int set_primaryDNS( String newval)
En mode DHCP, si une valeur est spécifiée, elle remplacera celle recue du serveur DHCP. N'oubliez
pas d'appeler la méthode saveToF| ash() et de redémarrer le module pour que le paramétre soit

appliqué.

Ve

Paramétres :
newval une chaine de caractéres représentant I'adresse IP du serveur de noms primaire que le module

doit utiliser

Retourne :
YAPI _ SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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network - set_secondaryDNS() YNetwork

network - setSecondaryDNS()
net wor k. set _secondar yDNS()

Modifie I'adresse IP du serveur de nom secondaire que le module doit utiliser.

int set_secondaryDNS( String newval)

En mode DHCP, si une valeur est spécifiée, elle remplacera celle recue du serveur DHCP. N'oubliez
pas d'appeler la méthode saveToF| ash() et de redémarrer le module pour que le paramétre soit

appliqué.

Ve

Paramétres :
newval une chaine de caractéres représentant l'adresse IP du serveur de nom secondaire que le module

doit utiliser

Retourne :
YAPI _ SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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network - set_userData() YNetwork
network - setUserData()net wor k. set _user Dat a()

Enregistre un contexte libre dans I'attribut userData de la fonction, afin de le retrouver plus tard a
l'aide de la méthode get _user Dat a.

void set_userData( Object data)

Cet attribut n'es pas utilisé directement par I'API. Il est a la disposition de l'appelant pour stocker un
contexte.

Paramétres :
data objet quelconque a mémoriser
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network - set_userPassword() YNetwork
network - setUserPassword|()
net wor k. set _user Passwor d()

Maodifie le mode de passe pour I'utilisateur "user”, qui devient alors instantanément nécessaire pour
tout acces au module.

int set_userPassword( String newval)

Si la valeur fournie est une chaine vide, plus aucun mot de passe n'est nécessaire. N'oubliez pas
d'appeler la méthode saveToFl ash() du module si le réglage doit étre préservé.

Ve

Parameétres :

newval une chaine de caractéres représentant le mode de passe pour l'utilisateur "user", qui devient alors
instantanément nécessaire pour tout accés au module

Retourne :
YAPI _ SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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network — set_ wwwWatchdogDelay() YNetwork
network - setWwwWatchdogDelay()

net wor k. set _wwwWat chdogDel ay()
Modifie la durée de perte de connection WWW tolérée (en secondes) avant de déclancher un

redémarrage automatique pour tenter de récupérer la connectivité Internet.

int set_ wwwWatchdogDelay( int newval)
Une valeur nulle désactive le redémarrage automatique en cas de perte de connectivité¢ WWW. La plus

petite durée non-nulle utilisable est 90 secondes.

~

Paramétres :
newval un entier représentant la durée de perte de connection WWW tolérée (en secondes) avant de
déclancher un redémarrage automatique pour tenter de récupérer la connectivité Internet

Retourne :
YAPI _ SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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network - useDHCP()net wor k. useDHCP( ) YNetwork

Modifie la configuration de l'interface réseau pour utiliser une adresse assignée automatiquement
par le serveur DHCP.

int useDHCP( String fallbacklpAddr,
int fallbackSubnetMaskLen,
String fallbackRouter)

En attendant qu'une adresse soit recue (et indéfiniment si aucun serveur DHCP ne répond), le module
utilisera les parametres IP spécifiés a cette fonction. N'oubliez pas d'appeler la méthode
saveToFl ash() et de redémarrer le module pour que le paramétre soit appliqué.

Parametres :
fallbacklpAddr adresse IP a utiliser si aucun serveur DHCP ne répond

fallbackSubnetMaskLen longueur du masque de sous-réseau a utiliser si aucun serveur DHCP ne
répond. Par exemple, la valeur 24 représente 255.255.255.0.

fallbackRouter adresse de la passerelle a utiliser si aucun serveur DHCP ne répond

Retourne :
YAPI _SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.




3. Reference

network - useStaticlP()net wor k. useSt ati cl P() YNetwork

Modifie la configuration de l'interface réseau pour utiliser une adresse IP assignée manuellement
(adresse IP statique).

int useStaticlP( String ipAddress,
int subnetMaskLen,

String router)

N'oubliez pas d'appeler la méthode saveToFl ash() et de redémarrer le module pour que le
paramétre soit appliqué.

Parameétres :
ipAddress adresse IP & utiliser par le module

subnetMaskLen longueur du masque de sous-réseau a utiliser. Par exemple, la valeur 24 représente
255.255.255.0.

router adresse IP de la passerelle a utiliser ("default gateway")

Retourne :
YAPI _SUCCESS si l'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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3.29. contrble d'OS

L'objet OsControl permet de controler le system d'exploitation sur lequel tourne un VirtualHub.
OsControl n'est disponible que dans le VirtualHub software. Attention, cette fonctionnalité doit étre
explicitement activé au lancement du VirtualHub, avec I'option -o.

Pour utiliser les fonctions décrites ici, vous devez inclure:

<script type="text/javascript' src="yocto_oscontrol.js'></script>
nodej s | var yoctolib = require(‘yoctolib");
var YOsControl = yoctolib.YOsControl;
php | require_once('yocto_oscontrol.php’);
#include "yocto_oscontrol.h”
#import "yocto_oscontrol.h"
uses yocto_oscontrol;
yocto_oscontrol.vb
yocto_oscontrol.cs
import com.yoctopuce.YoctoAPl.YOsControl;
from yocto_oscontrol import *

Fonction globales
yFindOsControl(func)

Permet de retrouver un contréle d'OS d'aprés un identifiant donné.
yFirstOsControl()
Commence I'énumération des contréle d'OS accessibles par la librairie.

Méthodes des objets YOsCont r ol
oscontrol - describe()

Retourne un court texte décrivant de maniére non-ambigie l'instance du contréle d'OS au format
TYPE( NAVE) =SERI AL. FUNCTI ONI D.

oscontrol - get_advertisedValue()

Retourne la valeur courante du contréle d'OS (pas plus de 6 caracteres).
oscontrol - get_errorMessage()

Retourne le message correspondant a la derniére erreur survenue lors de I'utilisation du contréle d'OS.
oscontrol - get_errorType()

Retourne le code d'erreur correspondant a la derniére erreur survenue lors de I'utilisation du contréle d'OS.
oscontrol - get_friendlyName()

Retourne un identifiant global du contréle d'OS au format NOM_MODULE. NOM FONCTI ON.
oscontrol - get_functionDescriptor()

Retourne un identifiant unique de type YFUN_ DESCR correspondant a la fonction.
oscontrol - get_functionld()

Retourne l'identifiant matériel du contrble d'OS, sans référence au module.
oscontrol -~ get_hardwareld()

Retourne l'identifiant matériel unique du contréle d'OS au format SERI AL. FUNCTI ONI D.

oscontrol - get_logicalName()
Retourne le nom logique du contrdle d'OS.

oscontrol - get_module()
Retourne l'objet YMbdul e correspondant au module Yoctopuce qui héberge la fonction.

oscontrol - get_module_async(callback, context)
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Retourne l'objet YMbdul e correspondant au module Yoctopuce qui héberge la fonction.
oscontrol - get_shutdownCountdown()
Retourne le nombre de secondes restantes avant un arrét de I'OS, ou zéro si aucun arrét n'a été agendé.
oscontrol - get_userData()
Retourne le contenu de l'attribut userData, précédemment stocké a I'aide de la méthode set _user Dat a.
oscontrol —isOnline()
Vérifie si le module hébergeant le contrble d'OS est joignable, sans déclencher d'erreur.
oscontrol —isOnline_async(callback, context)
Vérifie si le module hébergeant le contrble d'OS est joignable, sans déclencher d'erreur.
oscontrol - load(msValidity)
Met en cache les valeurs courantes du contrdle d'OS, avec une durée de validité spécifiée.
oscontrol —~load_async(msValidity, callback, context)
Met en cache les valeurs courantes du contrdle d'OS, avec une durée de validité spécifiée.
oscontrol - nextOsControl()

Continue I'énumération des contrdle d'OS commencée a l'aide de YFi r st GsControl ().

oscontrol - registerValueCallback(callback)
Enregistre la fonction de callback qui est appelée a chaque changement de la valeur publiée.

oscontrol - set_logicalName(newval)
Modifie le nom logique du contréle d'OS.

oscontrol - set_userData(data)
Enregistre un contexte libre dans l'attribut userData de la fonction, afin de le retrouver plus tard a l'aide de la
méthode get _user Dat a.

oscontrol - shutdown(secBeforeShutDown)
Agende un arrét de I'OS dans un nombre donné de secondes.

oscontrol - wait_async(callback, context)

Attend que toutes les commandes asynchrones en cours d'exécution sur le module soient terminées, et
appelle le callback passé en parameétre.
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YOsControl.FindOsControl() YOsControl
yFindOsControl()YOsCont r ol . Fi ndGsContr ol ()

Permet de retrouver un contrdle d'OS d'aprés un identifiant donné.
YOsControl FindOsControl( String func)

L'identifiant peut étre spécifié sous plusieurs formes:

- NomLogiqueFonction

- NoSerieModule.ldentifiantFonction

- NoSerieModule.NomLogiqueFonction

- NomLogiqueModule.ldentifiantMatériel

- NomLogiqueModule.NomLogiqueFonction

Cette fonction n'exige pas que le contrdle d'OS soit en ligne au moment ou elle est appelée, I'objet
retourné sera néanmoins valide. Utiliser la méthode YOsControl . i sOnline() pour tester sile
contréle d'OS est utilisable a un moment donné. En cas d'ambiguité lorsqu'on fait une recherche par
nom logique, aucune erreur ne sera notifiée: la premiere instance trouvée sera renvoyée. La recherche
se fait d'abord par nom matériel, puis par nom logique.

Parametres :
func une chaine de caractéres qui référence le contréle d'OS sans ambiguité

Retourne :
un objet de classe YOsCont r ol qui permet ensuite de contrdler le contréle d'OS.
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YOsControl.FirstOsControl() YOsControl
yFirstOsControl()YOsControl . First GsControl ()

Commence I'énumération des contrbéle d'OS accessibles par la librairie.
YOsControl FirstOsControl( )

Utiliser la fonction YOsCont r ol . next GsCont r ol () pour itérer sur les autres contrdle d'OS.

Retourne :
un pointeur sur un objet YOsCont r ol , correspondant au premier contréle d'OS accessible en ligne, ou
nul | siilny a pas de contréle d'OS disponibles.
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oscontrol - describe()oscontrol . descri be() YOsControl

Retourne un court texte décrivant de maniére non-ambigie l'instance du contréle d'OS au format
TYPE( NAVE) =SERI AL. FUNCTI ONI D.

String describe( )

Plus précisément, TYPE correspond au type de fonction, NAME correspond au nom utilsé lors du
premier accés a la fonction, SERI AL correspond au numéro de série du module si le module est
connecté, ou " unr esol ved" sinon, et FUNCTI ONI D correspond a l'identifiant matériel de la fonction
si le module est connecté. Par exemple, La methode va retourner
Rel ay( MyCust omNane. rel ayl) =RELAYLOL- 123456. r el ayl si le module est déja connecté
ou Rel ay( BadCust oneNane. r el ay1) =unr esol ved si le module n'est pas déja connecté. Cette
methode ne declenche aucune transaction USB ou TCP et peut donc étre utilisé dans un debuggeur.

Retourne :
une chaine de caracteres décrivant le controle d'os (ex:

Rel ay( MyCust omName. rel ayl) =RELAYLO1- 123456. rel ayl)
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oscontrol - get_advertisedValue() YOsControl
oscontrol - advertisedValue()
oscontrol . get _adverti sedVal ue()

Retourne la valeur courante du contrdle d'OS (pas plus de 6 caracteres).

String get_advertisedValue( )

Retourne :
une chaine de caractéres représentant la valeur courante du contréle d'OS (pas plus de 6 caractéres).

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_ADVERTI SEDVALUE | NVALI D.
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oscontrol - get_errorMessage() YOsControl
oscontrol - errorMessage()
oscontrol .get _errorMessage()

Retourne le message correspondant a la derniére erreur survenue lors de l'utilisation du contréle
d'os.

String get_errorMessage( )

Cette méthode est principalement utile lorsque la librairie Yoctopuce est utilisée en désactivant la
gestion des exceptions.

Retourne :

une chaine de caractéres correspondant au message de la derniére erreur qui s'est produit lors de
I'utilisation du contrdle d'OS.
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oscontrol - get_errorType() YOsControl
oscontrol - errorType()
oscontrol .get _errorType()

Retourne le code d'erreur correspondant a la derniére erreur survenue lors de l'utilisation du
contréle d'OS.

int get_errorType()

Cette méthode est principalement utile lorsque la librairie Yoctopuce est utilisée en désactivant la
gestion des exceptions.

Retourne :
un nombre correspondant au code de la derniere erreur qui s'est produit lors de I'utilisation du contrdle d'OS.
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oscontrol - get_friendlyName() YOsControl
oscontrol —friendlyName()
oscontrol .get _friendl yName()

Retourne un identifiant global du contréle d'OS au format NOM_MODULE. NOM_FONCTI ON.

String get_friendlyName( )

Le chaine retournée utilise soit les noms logiques du module et du contrdle d'OS si ils sont définis, soit
respectivement le numéro de série du module et l'identifant matériel du contréle d'OS (par exemple:
MyCust omNane. rel ayl)

Retourne :
une chaine de caractéres identifiant le contréle d'OS en utilisant les noms logiques (ex:
MyCust omNane. rel ayl)

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_FRI ENDLYNANME_| NVALI D.
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oscontrol - get_functionDescriptor() YOsControl
oscontrol - functionDescriptor()
oscontrol .get _functionDescriptor()

Retourne un identifiant unique de type YFUN_DESCR correspondant a la fonction.

String get_functionDescriptor( )

Cet identifiant peut étre utilisé pour tester si deux instance de YFunct i on référencent physiquement
la méme fonction sur le méme module.

Retourne :
un identifiant de type YFUN_DESCR

Si la fonction n'a jamais été contactée, la valeur retournée sera
Y_FUNCTI ONDESCRI PTOR_I NVALI D
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oscontrol - get_functionld() YOsControl
oscontrol - functionld()
oscontrol .get _functionld()

Retourne l'identifiant matériel du contréle d'OS, sans référence au module.
String get_functionld( )

Par exampler el ay1l.

Retourne :
une chaine de caractéres identifiant le contrle d'OS (ex: r el ay1)

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_FUNCTI ONI D_| NVALI D.
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oscontrol - get_hardwareld() YOsControl
oscontrol - hardwareld()
oscontrol . get hardwarel d()

Retourne l'identifiant matériel unique du contréle d'OS au format SERI AL. FUNCTI ONI D.
String get_hardwareld( )

L'identifiant unique est composé du numéro de série du module et de l'identifiant matériel du contrble
d'OS (par example RELAYLOL- 123456. r el ayl).

Retourne :
une chaine de caractéres identifiant le contréle d'OS (ex: RELAYLOL- 123456. r el ay1l)

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_HARDWAREI D | NVALI D.
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oscontrol - get_logicalName() YOsControl
oscontrol - logicalName()
oscontrol . get | ogi cal Nane()

Retourne le nom logique du contréle d'OS.

String get_logicalName( )

Retourne :
une chaine de caractéres représentant le nom logique du contr6le d'OS.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_LOG CALNANME | NVALI D.
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oscontrol - get_module() YOsControl
oscontrol -module()oscont rol . get _nodul e()

Retourne I'objet YMbdul e correspondant au module Yoctopuce qui héberge la fonction.
YModule get_module()

Si la fonction ne peut étre trouvée sur aucun module, l'instance de YMbdul e retournée ne sera pas
joignable.

Retourne :
une instance de YModul e
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oscontrol - get_shutdownCountdown() YOsControl
oscontrol - shutdownCountdown()
oscontrol . get _shut downCount down()

Retourne le nombre de secondes restantes avant un arrét de I'OS, ou zéro si aucun arrét n'a été
agendé.

int get_shutdownCountdown( )

Vs

Retourne :
un entier représentant le nombre de secondes restantes avant un arrét de I'OS, ou zéro si aucun arrét n'a
été agendé

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_SHUTDOAWNCOUNTDOWN_| NVALI D.




3. Reference

oscontrol - get_userData() YOsControl
oscontrol - userData()oscontrol . get _user Dat a()

Retourne le contenu de l'attribut userData, précédemment stocké a l'aide de la méthode
set _user Dat a.

Object get_userData( )

Cet attribut n'es pas utilisé directement par I'API. Il est a la disposition de l'appelant pour stocker un
contexte.

Retourne :
I'objet stocké précédemment par I'appelant.
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oscontrol -isOnline()oscontrol .isOnline() YOsControl

Vérifie si le module hébergeant le contréle d'OS est joignable, sans déclencher d'erreur.

boolean isOnline( )

Si les valeurs des attributs en cache du contrdle d'OS sont valides au moment de I'appel, le module est
considéré joignable. Cette fonction ne cause en aucun cas d'exception, quelle que soit I'erreur qui
pourrait se produire lors de la vérification de joignabilité.

Retourne :
t r ue sile contréle d'OS est joignable, f al se sinon
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oscontrol - load()oscontrol . | oad() YOsControl

Met en cache les valeurs courantes du contréle d'OS, avec une durée de validité spécifiée.

int load( long msValidity)

Par défaut, lorsqu'on accede a un module, tous les attributs des fonctions du module sont
automatiquement mises en cache pour la durée standard (5 ms). Cette méthode peut étre utilisée pour
marquer occasionellement les données cachées comme valides pour une plus longue période, par

exemple dans le but de réduire le trafic réseau.

~

Paramétres :
msValidity un entier correspondant a la durée de validité attribuée aux les parametres chargés, en

millisecondes

Retourne :
YAPI _ SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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oscontrol - nextOsControl() YOsControl
oscontrol . next GsControl ()

Continue I'énumération des contréle d'OS commencée a l'aide de yFi r st OsControl ().

YOsControl nextOsControl( )

Retourne :
un pointeur sur un objet YOsCont r ol accessible en ligne, ou nul | lorsque I'énumération est terminée.
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oscontrol - registerValueCallback() YOsControl
oscontrol . regi sterVal ueCal | back()

Enregistre la fonction de callback qui est appelée a chaque changement de la valeur publiée.

int registerValueCallback( UpdateCallback callback)

Ce callback n'est appelé que durant I'exécution de yS| eep ou yHandl eEvent s. Cela permet a
I'appelant de contréler quand les callback peuvent se produire. Il est important d'appeler I'une de ces
deux fonctions périodiquement pour garantir que les callback ne soient pas appelés trop tard. Pour
désactiver un callback, il suffit d'appeler cette méthode en lui passant un pointeur nul.

Parameétres :

callback la fonction de callback a rappeler, ou un pointeur nul. La fonction de callback doit accepter deux
arguments: l'object fonction dont la valeur a changé, et la chalne de caractére décrivant la
nouvelle valeur publiée.
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oscontrol - set_logicalName() YOsControl
oscontrol - setLogicalName()
oscontrol . set | ogi cal Nane()

Modifie le nom logique du contréle d'OS.

int set_logicalName( String newval)

Vous pouvez utiliser yCheckLogi cal Nane() pour vérifier si votre parametre est valide. N'oubliez
pas d'appeler la méthode saveToFl ash() du module si le réglage doit étre préservé.

Ve

Paramétres :
newval une chaine de caractéres représentant le nom logique du contréle d'OS.

Retourne :
YAPI _ SUCCESS si I'appel se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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oscontrol - set_userData() YOsControl
oscontrol - setUserData()
oscontrol .set _userData()

Enregistre un contexte libre dans I'attribut userData de la fonction, afin de le retrouver plus tard a
l'aide de la méthode get _user Dat a.

void set_userData( Object data)

Cet attribut n'es pas utilisé directement par I'API. Il est a la disposition de I'appelant pour stocker un
contexte.

Paramétres :
data objet quelconque a mémoriser
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oscontrol - shutdown()oscont rol . shut down()

YOsControl

Agende un arrét de I'OS dans un nombre donné de secondes.

int shutdown( int secBeforeShutDown)

Parametres :
secBeforeShutDown nombre de secondes avant l'arrét

Retourne :
YAPI _SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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3.30. Interface de la fonction Power

La librairie de programmation Yoctopuce permet lire une valeur instantanée du capteur, ainsi que les
extrémas atteints.

Pour utiliser les fonctions décrites ici, vous devez inclure:

<script type="text/javascript' src="yocto_power.js"></script>
nodej s | var yoctolib = require(‘yoctolib’);
var YPower = yoctolib.YPower;
php | require_once('yocto_power.php');
#include "yocto_power.h"
#import "yocto_power.h"
uses yocto_power;
yocto_power.vb
yocto_power.cs
import com.yoctopuce.YoctoAPI.YPower;
from yocto_power import *

Fonction globales
yFindPower(func)

Permet de retrouver un capteur de puissance electrique d'aprés un identifiant donné.
yFirstPower()
Commence I'énumération des capteurs de puissance electrique accessibles par la librairie.
Méthodes des objets YPower
power - calibrateFromPoints(rawValues, refValues)

Enregistre des points de correction de mesure, typiquement pour compenser |'effet d'un boitier sur les
mesures rendues par le capteur.

power - describe()

Retourne un court texte décrivant de maniére non-ambigue l'instance du capteur de puissance electrique au
format TYPE( NAME) =SERI AL. FUNCTI ONI D.

power - get_advertisedValue()
Retourne la valeur courante du capteur de puissance electrique (pas plus de 6 caractéres).
power - get_cosPhi()

Retourne le facteur de puissance (rapport entre la puissance réelle consommée, en W, et la puissance
apparente fournie, en VA).

power - get_currentRawValue()

Retourne la valeur brute retournée par le capteur (sans arrondi ni calibration), en Watt, sous forme de nombre
avirgule.

power - get_currentValue()
Retourne la valeur actuelle de la puissance électrique, en Watt, sous forme de nombre a virgule.
power - get_errorMessage()

Retourne le message correspondant a la derniére erreur survenue lors de l'utilisation du capteur de puissance
electrique.

power - get_errorType()

Retourne le code d'erreur correspondant a la derniére erreur survenue lors de l'utilisation du capteur de
puissance electrique.

power - get_friendlyName()

Retourne un identifiant global du capteur de puissance electrigue au format
NOM_MODULE. NOM_FONCTI ON.

power - get_functionDescriptor()
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Retourne un identifiant unique de type YFUN_DESCR correspondant a la fonction.
power - get_functionld()
Retourne l'identifiant matériel du capteur de puissance electrique, sans référence au module.

power - get_hardwareld()

Retourne l'identifiant matériel unique du capteur de puissance electriqgue au format
SERI AL. FUNCTI ONI D.

power - get_highestValue()
Retourne la valeur maximale observée pour la puissance électrique depuis le démarrage du module.

power - get_logFrequency()

Retourne la fréquence d'enregistrement des mesures dans le datalogger, ou "OFF" si les mesures ne sont
pas stockées dans la mémoire de I'enregistreur de données.

power - get_logicalName()
Retourne le nom logique du capteur de puissance electrique.
power - get_lowestValue()
Retourne la valeur minimale observée pour la puissance électrique depuis le démarrage du module.

power - get_meter()

Retourne la valeur actuelle du compteur d'energie, calculée par le wattmétre en intégrant la consommation
instantanée.

power - get_meterTimer()
Retourne le temps écoulé depuis la derniére initilialisation du compteur d'énergie, en secondes

power - get_module()

Retourne l'objet YModul e correspondant au module Yoctopuce qui héberge la fonction.
power - get_module_async(callback, context)

Retourne l'objet YMbdul e correspondant au module Yoctopuce qui héberge la fonction.

power - get_recordedData(startTime, endTime)

Retourne un objet DataSet représentant des mesures de ce capteur précédemment enregistrées a l'aide du
Datalogger, pour l'intervalle de temps spécifié.

power - get_reportFrequency()

Retourne la fréquence de notification périodique des valeurs mesurées, ou "OFF" si les natifications
périodiques sont désactivées pour cette fonction.

power - get_resolution()
Retourne la résolution des valeurs mesurées.

power - get_unit()
Retourne 'unité dans laquelle la puissance électrique est exprimée.
power - get_userData()
Retourne le contenu de l'attribut userData, précédemment stocké a I'aide de la méthode set _user Dat a.

power —isOnline()

Vérifie si le module hébergeant le capteur de puissance electrique est joignable, sans déclencher d'erreur.
power - isOnline_async(callback, context)

Vérifie si le module hébergeant le capteur de puissance electrique est joignable, sans déclencher d'erreur.
power - load(msValidity)

Met en cache les valeurs courantes du capteur de puissance electrique, avec une durée de validité spécifiée.
power - loadCalibrationPoints(rawValues, refValues)

Récupére les points de correction de mesure précédemment enregistrés a l'aide de la méthode

cal i br at eFronPoi nt s.

power —load_async(msValidity, callback, context)
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Met en cache les valeurs courantes du capteur de puissance electrique, avec une durée de validité spécifiée.
power - nextPower()

Continue I'énumération des capteurs de puissance electrique commencée a l'aide de yFi r st Power () .
power —registerTimedReportCallback(callback)

Enregistre la fonction de callback qui est appelée & chaque notification périodique.

power —registerValueCallback(callback)
Enregistre la fonction de callback qui est appelée a chaque changement de la valeur publiée.

power - reset()
Réinitialise le compteur d'énergie.
power - set_highestValue(newval)
Modifie la mémoire de valeur maximale observée.

power - set_logFrequency(newval)
Modifie la fréquence d'enregistrement des mesures dans le datalogger.

power - set_logicalName(newval)
Modifie le nom logique du capteur de puissance electrique.

power - set_lowestValue(newval)
Modifie la mémoire de valeur minimale observée.

power - set_reportFrequency(newval)
Modifie la fréquence de notification périodique des valeurs mesurées.

power - set_resolution(newval)
Modifie la résolution des valeurs physique mesurées.

power - set_userData(data)
Enregistre un contexte libre dans Il'attribut userData de la fonction, afin de le retrouver plus tard a I'aide de la
méthode get _user Dat a.

power —wait_async(callback, context)

Attend que toutes les commandes asynchrones en cours d'exécution sur le module soient terminées, et
appelle le callback passé en parameétre.
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YPower.FindPower() YPower
yFindPower()YPower . Fi ndPower ()

Permet de retrouver un capteur de puissance electrique d'aprés un identifiant donné.
YPower FindPower( String func)

L'identifiant peut étre spécifié sous plusieurs formes:

- NomLogiqueFonction

- NoSerieModule.ldentifiantFonction

- NoSerieModule.NomLogiqueFonction

- NomLogiqueModule.ldentifiantMatériel

- NomLogiqueModule.NomLogiqueFonction

Cette fonction n'exige pas que le capteur de puissance electrique soit en ligne au moment ou elle est
appelée, I'objet retourné sera néanmoins valide. Utiliser la méthode YPower . i sOnl i ne() pour
tester si le capteur de puissance electrique est utilisable a un moment donné. En cas d'ambiguité
lorsqu'on fait une recherche par nom logique, aucune erreur ne sera notifiée: la premiére instance
trouvée sera renvoyée. La recherche se fait d'abord par nom matériel, puis par nom logique.

Parametres :
func une chaine de caractéres qui référence le capteur de puissance electrique sans ambiguité

Retourne :
un objet de classe YPower qui permet ensuite de contrdler le capteur de puissance electrique.
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YPower

YPower.FirstPower()
yFirstPower()YPower . Fi r st Power ()

Commence I'énumération des capteurs de puissance electrique accessibles par la librairie.

YPower FirstPower( )
Utiliser la fonction YPower . next Power () pour itérer sur les autres capteurs de puissance

electrique.

Retourne :
un pointeur sur un objet YPower , correspondant au premier capteur de puissance electrique accessible en

ligne, ou nul | siil n'y a pas de capteurs de puissance electrique disponibles.
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power - calibrateFromPoints() YPower
power . cal i br at eFr onPoi nt s()

Enregistre des points de correction de mesure, typiquement pour compenser I'effet d'un boitier sur
les mesures rendues par le capteur.

int calibrateFromPoints( ArrayList<Double> rawValues,
ArrayList<Double> refValues)

Il est possible d'enregistrer jusqu'a cing points de correction. Les points de correction doivent étre
fournis en ordre croissant, et dans la plage valide du capteur. Le module effectue automatiquement une
interpolation linéaire de l'erreur entre les points spécifiés. N'oubliez pas d'appeler la méthode
saveToFl ash() du module sile réglage doit étre préservé.

Pour plus de plus amples possibilités d'appliquer une surcalibration aux capteurs, veuillez contacter
support@yoctopuce.com.

p
Parameétres :

rawValues tableau de nombres flottants, correspondant aux valeurs brutes rendues par le capteur pour les
points de correction.

refValues tableau de nombres flottants, correspondant aux valeurs corrigées désirées pour les points de
correction.

Retourne :
YAPI _ SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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power - describe()power . descri be() YPower

Retourne un court texte décrivant de maniére non-ambigie l'instance du capteur de puissance
electrique au format TYPE( NAME) =SERI AL. FUNCTI ONI D.

String describe( )

Plus précisément, TYPE correspond au type de fonction, NAME correspond au nom utilsé lors du
premier accés a la fonction, SERI AL correspond au numéro de série du module si le module est
connecté, ou " unr esol ved" sinon, et FUNCTI ONI D correspond a l'identifiant matériel de la fonction
si le module est connecté. Par exemple, La methode va retourner
Rel ay( MyCust omNane. r el ayl) =RELAYLOL- 123456. r el ay1l si le module est déja connecté
ou Rel ay( BadCust oneNane. r el ay1) =unr esol ved si le module n'est pas déja connecté. Cette
methode ne declenche aucune transaction USB ou TCP et peut donc étre utilisé dans un debuggeur.

Retourne :
une chafne de caractéres décrivant le capteur de puissance electrique (ex:

Rel ay( MyCust omNanme. rel ayl) =RELAYLO1- 123456.rel ayl)
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power - get_advertisedValue() YPower
power - advertisedValue()
power . get adverti sedVal ue()

Retourne la valeur courante du capteur de puissance electrique (pas plus de 6 caracteres).

String get_advertisedValue( )

~

Retourne:

une chaine de caractéres représentant la valeur courante du capteur de puissance electrique (pas plus de 6
caracteres).

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_ADVERT| SEDVALUE_| NVALI D.
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power - get_cosPhi() YPower
power - cosPhi()power . get _cosPhi ()

Retourne le facteur de puissance (rapport entre la puissance réelle consommée, en W, et la
puissance apparente fournie, en VA).

double get_cosPhi()

Ve

Retourne :
une valeur numérique représentant le facteur de puissance (rapport entre la puissance réelle consommée,
en W, et la puissance apparente fournie, en VA)

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_COSPHI _| NVALI D.
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power - get_currentRawValue() YPower
power - currentRawValue()
power . get _current Rawal ue()

Retourne la valeur brute retournée par le capteur (sans arrondi ni calibration), en Watt, sous forme
de nombre a virgule.

double get_currentRawValue( )

Vs

Retourne :

une valeur numérique représentant la valeur brute retournée par le capteur (sans arrondi ni calibration), en
Watt, sous forme de nombre a virgule

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_CURRENTRAW/ALUE | NVALI D.
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power - get_currentValue() YPower
power - currentValue()power . get _current Val ue()

Retourne la valeur actuelle de la puissance électrique, en Watt, sous forme de nombre a virgule.

double get_currentValue( )

Ve

Retourne :
une valeur numérique représentant la valeur actuelle de la puissance électrique, en Watt, sous forme de
nombre a virgule

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_CURRENTVALUE_| NVALI D.
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power - get_errorMessage() YPower
power - errorMessage()
power . get _error Message()

Retourne le message correspondant a la derniére erreur survenue lors de I'utilisation du capteur de
puissance electrique.

String get_errorMessage( )

Cette méthode est principalement utile lorsque la librairie Yoctopuce est utilisée en désactivant la
gestion des exceptions.

Retourne :

une chaine de caractéres correspondant au message de la derniére erreur qui s'est produit lors de
l'utilisation du capteur de puissance electrique.
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power - get_errorType() YPower
power - errorType()power . get _error Type()

Retourne le code d'erreur correspondant a la derniére erreur survenue lors de l'utilisation du capteur
de puissance electrique.

int get_errorType()

Cette méthode est principalement utile lorsque la librairie Yoctopuce est utilisée en désactivant la
gestion des exceptions.

Retourne :
un nombre correspondant au code de la derniere erreur qui s'est produit lors de I'utilisation du capteur de
puissance electrique.
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YPower

power - get_friendlyName()

power - friendlyName()power . get _fri endl yName()
de puissance electrique au format

Retourne un identifiant global du capteur

NOM_MODULE. NOM_FONCTI ON.

String get_friendlyName( )
Le chaine retournée utilise soit les noms logiques du module et du capteur de puissance electrique si
ils sont définis, soit respectivement le numéro de série du module et l'identifant matériel du capteur de

puissance electrique (par exemple: MyCust onNane. r el ay1)

Retourne :
une chaine de caractéres identifiant le capteur de puissance electrique en utilisant les noms logiques (ex:

MyCust omNane. rel ayl)
En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_FRI ENDLYNAME | NVALI D.
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power - get_functionDescriptor() YPower
power —functionDescriptor()
power . get _functionDescriptor()

Retourne un identifiant unique de type YFUN_DESCR correspondant a la fonction.
String get_functionDescriptor( )

Cet identifiant peut étre utilisé pour tester si deux instance de YFunct i on référencent physiquement
la méme fonction sur le méme module.

Retourne :
un identifiant de type YFUN_DESCR

Si la fonction n'a jamais été contactée, la valeur retournée sera
Y_FUNCTI ONDESCRI PTOR_I NVALI D
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power - get_functionlid() YPower
power - functionld()power . get _functi onl d()

Retourne l'identifiant matériel du capteur de puissance electrique, sans référence au module.
String get_functionld( )

Par exampler el ay1l.

Retourne :
une chaine de caractéres identifiant le capteur de puissance electrique (ex: r el ay 1)

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_FUNCTI ONI D_I NVALI D.
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YPower

power - get_hardwareld()
power - hardwareld()power . get _har dwar el d()

Retourne [l'identifiant matériel unique du capteur de puissance electrique au format

SERI AL. FUNCTI ONI D.

String get_hardwareld( )
L'identifiant unique est composé du numéro de série du module et de l'identifiant matériel du capteur de

puissance electrique (par example RELAYLOL- 123456. r el ayl).

Vs

Retourne :
une chaine de caractéres identifiant le capteur de puissance electrique (ex: RELAYLO1-

123456. rel ayl)
En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_HARDWAREI D_| NVALI D.
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power - get_highestValue() YPower
power - highestValue()power . get _hi ghest Val ue()

Retourne la valeur maximale observée pour la puissance électrique depuis le démarrage du module.

double get_highestValue( )

P
Retourne :

une valeur numérique représentant la valeur maximale observée pour la puissance électrique depuis le
démarrage du module

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_HI GHESTVALUE_I| NVALI D.
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power - get_logFrequency() YPower
power — logFrequency/()
power . get | ogFrequency()

Retourne la fréquence d'enregistrement des mesures dans le datalogger, ou "OFF" si les mesures
ne sont pas stockées dans la mémoire de I'enregistreur de données.

String get_logFrequency( )

Vs

Retourne :
une chaine de caractéres représentant la fréquence d'enregistrement des mesures dans le datalogger, ou
"OFF" si les mesures ne sont pas stockées dans la mémoire de I'enregistreur de données

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_LOGFREQUENCY_| NVALI D.
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power - get_logicalName() YPower
power —logicalName()power . get _| ogi cal Name()

Retourne le nom logique du capteur de puissance electrique.

String get_logicalName( )

Retourne :
une chaine de caractéres représentant le nom logique du capteur de puissance electrique.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_LOG CALNANME | NVALI D.
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power - get_lowestValue() YPower
power - lowestValue()power . get _| owest Val ue()

Retourne la valeur minimale observée pour la puissance électrique depuis le démarrage du module.

double get_lowestValue( )

Ve

Retourne :
une valeur numérique représentant la valeur minimale observée pour la puissance électrique depuis le
démarrage du module

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_LOWNESTVALUE_| NVALI D.
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power - get_meter() YPower
power — meter()power . get _neter ()

Retourne la valeur actuelle du compteur d'energie, calculée par le wattmétre en intégrant la
consommation instantanée.

double get_meter( )

Ce compteur est réinitialisé a chaque démarrage du module.

Retourne :

une valeur numérique représentant la valeur actuelle du compteur d'energie, calculée par le wattmétre en
intégrant la consommation instantanée

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_NMETER | NVALI D.
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power - get_meterTimer() YPower
power - meterTimer()power . get _neter Ti mer ()

Retourne le temps écoulé depuis la derniére initilialisation du compteur d'énergie, en secondes

int get_meterTimer()

Retourne :
un entier représentant le temps écoulé depuis la derniére initilialisation du compteur d'énergie, en secondes

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_NMETERTI MER | NVALI D.
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power - get_module() YPower
power -module()power . get _nodul e()

Retourne I'objet YMbdul e correspondant au module Yoctopuce qui héberge la fonction.
YModule get_module()

Si la fonction ne peut étre trouvée sur aucun module, l'instance de YMbodul e retournée ne sera pas
joignable.

Retourne:
une instance de YModul e
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power - get_recordedData() YPower
power —recordedData()
power . get recordedDat a()

Retourne un objet DataSet représentant des mesures de ce capteur précédemment enregistrées a
l'aide du Datalogger, pour l'intervalle de temps spécifié.

YDataSet get_recordedData( long startTime, long endTime)

Veuillez vous référer a la documentation de la classe DataSet pour plus plus d'informations sur la
maniére d'obtenir un apercu des mesures pour la période, et comment charger progressivement une
grande quantité de mesures depuis le dataLogger.

Cette méthode ne fonctionne que si le module utilise un firmware récent, car les objets DataSet ne sont
pas supportés par les firmwares antérieurs a la révision 13000.

Paramétres :

startTime le début de l'intervalle de mesure désiré, c'est & dire en nombre de secondes depuis le ler
janvier 1970 UTC. La valeur 0 peut étre utilisée pour ne poser aucune limite sur le début des
mesures.

endTime la find de l'intercalle de mesure désiré, c'est a dire en nombre de secondes depuis le ler janvier
1970 UTC. La valeur 0 peut étre utilisée pour ne poser aucune limite de fin.

Retourne :
une instance de YDataSet, dont les méthodes permettent de d'accéder aux données historiques souhaitées.
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power - get_reportFrequency/() YPower
power —reportFrequency()
power . get reportFrequency()

Retourne la fréquence de notification périodique des valeurs mesurées, ou "OFF" si les notifications
périodiques sont désactivées pour cette fonction.

String get_reportFrequency( )

Vs

Retourne :
une chaine de caractéres représentant la fréquence de notification périodique des valeurs mesurées, ou
"OFF" si les naotifications périodiques sont désactivées pour cette fonction

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_REPORTFREQUENCY _| NVALI D.
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power - get_resolution() YPower
power —resolution()power . get _resol uti on()

Retourne la résolution des valeurs mesurées.
double get_resolution( )

La résolution correspond a la précision numérique de la représentation des mesures. Elle n'est pas
forcément identique a la précision réelle du capteur.

Retourne :
une valeur numérigue représentant la résolution des valeurs mesurées

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_RESCOLUTI ON_| NVALI D.
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power - get_unit() YPower
power - unit()power . get _unit()

Retourne I'unité dans laquelle la puissance électrique est exprimée.

String get_unit( )

Retourne :
une chaine de caractéres représentant I'unité dans laquelle la puissance électrique est exprimée

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_UNI T_| NVALI D.
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power - get_userData() YPower
power - userData()power . get _user Dat a()

Retourne le contenu de l'attribut userData, précédemment stocké a l'aide de la méthode
set _user Dat a.

Object get_userData( )

Cet attribut n'es pas utilisé directement par I'API. Il est a la disposition de l'appelant pour stocker un
contexte.

Retourne :
I'objet stocké précédemment par I'appelant.
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power - isOnline()power . i sOnl i ne() YPower

Vérifie si le module hébergeant le capteur de puissance electrique est joignable, sans déclencher
d'erreur.

boolean isOnline( )

Si les valeurs des attributs en cache du capteur de puissance electrique sont valides au moment de
I'appel, le module est considéré joignable. Cette fonction ne cause en aucun cas d'exception, quelle
gue soit I'erreur qui pourrait se produire lors de la vérification de joignabilité.

Retourne :
t r ue sile capteur de puissance electrique est joignable, f al se sinon
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power - load()power . | oad() YPower
Met en cache les valeurs courantes du capteur de puissance electrique, avec une durée de validité

spécifiée.
int load( long msValidity)
Par défaut, lorsqu'on accéde a un module, tous les attributs des fonctions du module sont

automatiquement mises en cache pour la durée standard (5 ms). Cette méthode peut étre utilisée pour
marquer occasionellement les données cachées comme valides pour une plus longue période, par

exemple dans le but de réduire le trafic réseau.

p
Paramétres :
msValidity un entier correspondant a la durée de validité attribuée aux les paramétres chargés, en

millisecondes

Retourne :
YAPI _ SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.




3. Reference

power —loadCalibrationPoints() YPower
power . | oadCal i br ati onPoi nt s()

Récupére les points de correction de mesure précédemment enregistrés a l'aide de la méthode
cal i brat eFr onPoi nt s.

int loadCalibrationPoints( ArrayList<Double> rawValues,
ArrayList<Double> refValues)

Paramétres :

rawValues tableau de nombres flottants, qui sera rempli par la fonction avec les valeurs brutes des points
de correction.

refValues tableau de nombres flottants, qui sera rempli par la fonction avec les valeurs désirées des
points de correction.

Retourne :
YAPI _ SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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power - nextPower()power . next Power () YPower

Continue I'énumération des capteurs de puissance electrigue commencée a l'aide de
yFirst Power ().

YPower nextPower( )

Retourne :
un pointeur sur un objet YPower accessible en ligne, ou nul | lorsque I'énumération est terminée.
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power - registerTimedReportCallback() YPower
power . r egi st er Ti medReport Cal | back()

Enregistre la fonction de callback qui est appelée a chaque notification périodique.

int registerTimedReportCallback( TimedReportCallback callback)

Ce callback n'est appelé que durant I'exécution de yS| eep ou yHandl eEvent s. Cela permet a
I'appelant de contréler quand les callbacks peuvent se produire. Il est important d'appeler I'une de ces
deux fonctions périodiquement pour garantir que les callbacks ne soient pas appelés trop tard. Pour
désactiver un callback, il suffit d'appeler cette méthode en lui passant un pointeur nul.

Parametres :

callback la fonction de callback a rappeler, ou un pointeur nul. La fonction de callback doit accepter deux
arguments: I'object fonction dont la valeur a changé, et un objet YMeasure décrivant la nouvelle
valeur publiée.
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power - registerValueCallback() YPower
power . r egi st er Val ueCal | back()

Enregistre la fonction de callback qui est appelée a chaque changement de la valeur publiée.
int registerValueCallback( UpdateCallback callback)

Ce callback n'est appelé que durant I'exécution de yS| eep ou yHandl eEvent s. Cela permet a
I'appelant de contréler quand les callback peuvent se produire. Il est important d'appeler I'une de ces
deux fonctions périodiquement pour garantir que les callback ne soient pas appelés trop tard. Pour
désactiver un callback, il suffit d'appeler cette méthode en lui passant un pointeur nul.

Paramétres :
callback la fonction de callback a rappeler, ou un pointeur nul. La fonction de callback doit accepter deux
arguments: l'object fonction dont la valeur a changé, et la chalne de caractére décrivant la
nouvelle valeur publiée.
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power - reset()power . reset () YPower

Réinitialise le compteur d'énergie.

int reset( )

Retourne :
YAPI _SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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power - set_highestValue() YPower
power - setHighestValue()
power . set _hi ghest Val ue()

Modifie la mémoire de valeur maximale observée.

int set_highestValue( double newval)

Ve

Paramétres :
newval une valeur numérique représentant la mémoire de valeur maximale observée

Retourne :
YAPI _ SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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power - set_logFrequency/() YPower
power - setLogFrequency()
power . set _| ogFrequency()

Madifie la fréquence d'enregistrement des mesures dans le datalogger.
int set_logFrequency( String newval)

La fréquence peut étre spécifiée en mesures par secondes, en mesures par minutes (par exemple
"15/m") ou en mesures par heure (par exemple "4/h"). Pour désactiver I'enregistrement des mesures de
cette fonction, utilisez la valeur "OFF".

~

Parametres :

newval une chaine de caractéres représentant la fréquence d'enregistrement des mesures dans le
datalogger

Retourne :
YAPI _ SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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power - set_logicalName() YPower
power — setLogicalName()
power . set | ogi cal Nane()

Modifie le nom logique du capteur de puissance electrique.
int set_logicalName( String newval)

Vous pouvez utiliser yCheckLogi cal Nane() pour vérifier si votre parametre est valide. N'oubliez
pas d'appeler la méthode saveToFl ash() du module si le réglage doit étre préservé.

p
Paramétres :
newval une chaine de caractéres représentant le nom logique du capteur de puissance electrique.

Retourne :
YAPI _SUCCESS si I'appel se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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power - set_lowestValue() YPower
power - setLowestValue()
power . set | owest Val ue()

Modifie la mémoire de valeur minimale observée.

int set_lowestValue( double newval)

Ve

Parameétres :

newval une valeur numérique représentant la mémoire de valeur minimale observée

Retourne :
YAPI _ SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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power - set_reportFrequency() YPower
power - setReportFrequency()
power . set _report Frequency()

Maodifie la fréquence de notification périodique des valeurs mesurées.
int set_reportFrequency( String newval)

La fréquence peut étre spécifiée en mesures par secondes, en mesures par minutes (par exemple
"15/m") ou en mesures par heure (par exemple "4/h"). Pour désactiver les notifications périodiques pour
cette fonction, utilisez la valeur "OFF".

p
Parameétres :

newval une chaine de caractéres représentant la fréquence de notification périodique des valeurs
mesurées

Retourne :
YAPI _ SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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power - set_resolution() YPower
power - setResolution()power . set _resol ution()

Modifie la résolution des valeurs physique mesurées.

int set_resolution( double newval)

La résolution correspond a la précision de l'affichage des mesures. Elle ne change pas la précision de
la mesure elle-méme.

Parameétres :

newval une valeur numérique représentant la résolution des valeurs physique mesurées

Retourne :
YAPI _SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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power - set_userData() YPower
power - setUserData()power . set _user Dat a()

Enregistre un contexte libre dans I'attribut userData de la fonction, afin de le retrouver plus tard a
l'aide de la méthode get _user Dat a.

void set_userData( Object data)

Cet attribut n'es pas utilisé directement par I'API. Il est a la disposition de l'appelant pour stocker un
contexte.

Paramétres :
data objet quelconque a mémoriser
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3.31. Interface de la fonction Pressure

La librairie de programmation Yoctopuce permet lire une valeur instantanée du capteur, ainsi que les
extrémas atteints.

Pour utiliser les fonctions décrites ici, vous devez inclure:

<script type="text/javascript' src="yocto_pressure.js'></script>
nodej s | var yoctolib = require(‘yoctolib’);
var YPressure = yoctolib.YPressure;
php | require_once('yocto_pressure.php’);
#include "yocto_pressure.h"
#import "yocto_pressure.h"
uses yocto_pressure;
yocto_pressure.vb
yocto_pressure.cs
import com.yoctopuce.YoctoAPI.YPressure;
from yocto_pressure import *

Fonction globales
yFindPressure(func)

Permet de retrouver un capteur de pression d'aprés un identifiant donné.
yFirstPressure()
Commence I'énumération des capteurs de pression accessibles par la librairie.
Méthodes des objets YPr essur e
pressure - calibrateFromPoints(rawValues, refValues)

Enregistre des points de correction de mesure, typiquement pour compenser |'effet d'un botftier sur les
mesures rendues par le capteur.

pressure - describe()

Retourne un court texte décrivant de maniére non-ambigle l'instance du capteur de pression au format
TYPE( NAVE) =SERI AL. FUNCTI ONI D.

pressure - get_advertisedValue()
Retourne la valeur courante du capteur de pression (pas plus de 6 caractéres).
pressure - get_currentRawValue()

Retourne la valeur brute retournée par le capteur (sans arrondi ni calibration), en millibar (hPa), sous forme de
nombre a virgule.

pressure —get_currentValue()

Retourne la valeur actuelle de la pression, en millibar (hPa), sous forme de nombre a virgule.
pressure -get_errorMessage()

Retourne le message correspondant & la derniére erreur survenue lors de I'utilisation du capteur de pression.
pressureget_errorType()

Retourne le code d'erreur correspondant a la derniére erreur survenue lors de I'utilisation du capteur de
pression.

pressure - get_friendlyName()

Retourne un identifiant global du capteur de pression au format NOM_MODULE. NOM_FONCTI ON.
pressure - get_functionDescriptor()

Retourne un identifiant unique de type YFUN_DESCR correspondant a la fonction.
pressure -get_functionld()

Retourne l'identifiant matériel du capteur de pression, sans référence au module.

pressure - get_hardwareld()
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Retourne l'identifiant matériel unique du capteur de pression au format SERI AL. FUNCTI ONI D.
pressure - get_highestValue()
Retourne la valeur maximale observée pour la pression depuis le démarrage du module.

pressure - get_logFrequency()

Retourne la fréquence d'enregistrement des mesures dans le datalogger, ou "OFF" si les mesures ne sont
pas stockées dans la mémoire de I'enregistreur de données.

pressure - get_logicalName()
Retourne le nom logique du capteur de pression.

pressure - get_lowestValue()
Retourne la valeur minimale observée pour la pression depuis le démarrage du module.

pressure »get_module()

Retourne l'objet YMbdul e correspondant au module Yoctopuce qui héberge la fonction.
pressure »get_module_async(callback, context)

Retourne l'objet YMbdul e correspondant au module Yoctopuce qui héberge la fonction.

pressure - get_recordedData(startTime, endTime)

Retourne un objet DataSet représentant des mesures de ce capteur précédemment enregistrées a l'aide du
Datalogger, pour l'intervalle de temps spécifié.

pressure -get_reportFrequency()

Retourne la fréquence de notification périodique des valeurs mesurées, ou "OFF" si les natifications
périodiques sont désactivées pour cette fonction.

pressure - get_resolution()
Retourne la résolution des valeurs mesurées.

pressure -get_unit()

Retourne 'unité dans laquelle la pression est exprimée.
pressure - get_userData()

Retourne le contenu de l'attribut userData, précédemment stocké a I'aide de la méthode set _user Dat a.
pressure -isOnline()

Vérifie si le module hébergeant le capteur de pression est joignable, sans déclencher d'erreur.

pressure -»isOnline_async(callback, context)
Vérifie si le module hébergeant le capteur de pression est joignable, sans déclencher d'erreur.

pressure - load(msValidity)
Met en cache les valeurs courantes du capteur de pression, avec une durée de validité spécifiée.

pressure - loadCalibrationPoints(rawValues, refValues)

Récupére les points de correction de mesure précédemment enregistrés a l'aide de la méthode
cal i br at eFr onPoi nt s.

pressure -load_async(msValidity, callback, context)

Met en cache les valeurs courantes du capteur de pression, avec une durée de validité spécifiée.
pressure - nextPressure()

Continue I'énumération des capteurs de pression commencée a l'aide de YFi r st Pressure() .

pressure -registerTimedReportCallback(callback)
Enregistre la fonction de callback qui est appelée a chaque notification périodique.

pressure - registerValueCallback(callback)
Enregistre la fonction de callback qui est appelée a chaque changement de la valeur publiée.

pressure - set_highestValue(newval)
Modifie la mémoire de valeur maximale observée.

pressure - set_logFrequency(newval)
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Modifie la fréquence d'enregistrement des mesures dans le datalogger.

pressure - set_logicalName(newval)
Modifie le nom logique du capteur de pression.

pressure - set_lowestValue(newval)
Modifie la mémoire de valeur minimale observée.

pressure —set_reportFrequency(newval)
Modifie la fréquence de notification périodique des valeurs mesurées.

pressure - set_resolution(newval)
Modifie la résolution des valeurs physique mesurées.

pressure - set_userData(data)
Enregistre un contexte libre dans l'attribut userData de la fonction, afin de le retrouver plus tard a l'aide de la
méthode get _user Dat a.

pressure - wait_async(callback, context)

Attend que toutes les commandes asynchrones en cours d'exécution sur le module soient terminées, et
appelle le callback passé en paramétre.
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YPressure.FindPressure() YPressure
yFindPressure()YPr essur e. Fi ndPressure()

Permet de retrouver un capteur de pression d'aprés un identifiant donné.
YPressure FindPressure( String func)

L'identifiant peut étre spécifié sous plusieurs formes:

- NomLogiqueFonction

- NoSerieModule.ldentifiantFonction

- NoSerieModule.NomLogiqueFonction

- NomLogiqueModule.ldentifiantMatériel

- NomLogiqueModule.NomLogiqueFonction

Cette fonction n'exige pas que le capteur de pression soit en ligne au moment ou elle est appelée,
I'objet retourné sera néanmoins valide. Utiliser la méthode YPr essure. i sOnl i ne() pour tester si
le capteur de pression est utilisable a un moment donné. En cas d'ambiguité lorsqu'on fait une
recherche par nom logique, aucune erreur ne sera notifiée: la premiére instance trouvée sera renvoyée.
La recherche se fait d'abord par nom matériel, puis par nom logique.

Parametres :
func une chaine de caractéres qui référence le capteur de pression sans ambiguité

Retourne :
un objet de classe YPr essur e qui permet ensuite de contrdler le capteur de pression.
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YPressure.FirstPressure() YPressure
yFirstPressure()YPressure. First Pressure()

Commence I'énumération des capteurs de pression accessibles par la librairie.
YPressure FirstPressure( )

Utiliser la fonction YPr essur e. next Pressur e() pour itérer sur les autres capteurs de pression.

Retourne :
un pointeur sur un objet YPr essur e, correspondant au premier capteur de pression accessible en ligne,
ounul | siilny a pas de capteurs de pression disponibles.
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pressure - calibrateFromPoints() YPressure
pressure. cal i brat eFronPoi nt s()

Enregistre des points de correction de mesure, typiquement pour compenser I'effet d'un botitier sur
les mesures rendues par le capteur.

int calibrateFromPoints( ArrayList<Double> rawValues,
ArrayList<Double> refValues)

Il est possible d'enregistrer jusqu'a cing points de correction. Les points de correction doivent étre
fournis en ordre croissant, et dans la plage valide du capteur. Le module effectue automatiquement une
interpolation linéaire de l'erreur entre les points spécifiés. N'oubliez pas d'appeler la méthode
saveToFl ash() du module sile réglage doit étre préservé.

Pour plus de plus amples possibilités d'appliquer une surcalibration aux capteurs, veuillez contacter
support@yoctopuce.com.

p
Parametres :

rawValues tableau de nombres flottants, correspondant aux valeurs brutes rendues par le capteur pour les
points de correction.

refValues tableau de nombres flottants, correspondant aux valeurs corrigées désirées pour les points de
correction.

Retourne :
YAPI _ SUCCESS si I'opération se déroule sans erreur.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne un code d'erreur négatif.
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pressure »describe()pr essur e. descri be() YPressure

Retourne un court texte décrivant de maniére non-ambigle l'instance du capteur de pression au
format TYPE( NAME) =SERI AL. FUNCTI ONI D.

String describe( )

Plus précisément, TYPE correspond au type de fonction, NAME correspond au nom utilsé lors du
premier accés a la fonction, SERI AL correspond au numéro de série du module si le module est
connecté, ou " unr esol ved" sinon, et FUNCTI ONI D correspond a l'identifiant matériel de la fonction
si le module est connecté. Par exemple, La methode va retourner
Rel ay( MyCust omNane. rel ayl) =RELAYLOL- 123456. r el ayl si le module est déja connecté
ou Rel ay( BadCust oneNane. r el ay1) =unr esol ved si le module n'est pas déja connecté. Cette
methode ne declenche aucune transaction USB ou TCP et peut donc étre utilisé dans un debuggeur.

Retourne :
une chaine de caractéres décrivant le capteur de pression (ex:

Rel ay( MyCust omName. rel ayl) =RELAYLO1- 123456. rel ayl)
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pressure - get_advertisedValue() YPressure
pressure - advertisedValue()
pressure. get adverti sedVal ue()

Retourne la valeur courante du capteur de pression (pas plus de 6 caracteres).

String get_advertisedValue( )

Retourne :
une chaine de caractéres représentant la valeur courante du capteur de pression (pas plus de 6 caractéres).

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_ADVERTI SEDVALUE | NVALI D.
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pressure - get_currentRawValue() YPressure
pressure - currentRawValue()
pressure. get _current Rawval ue()

Retourne la valeur brute retournée par le capteur (sans arrondi ni calibration), en millibar (hPa),
sous forme de nombre a virgule.

double get_currentRawValue( )

Vs

Retourne :

une valeur numérique représentant la valeur brute retournée par le capteur (sans arrondi ni calibration), en
millibar (hPa), sous forme de nombre & virgule

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_CURRENTRAW/ALUE | NVALI D.
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pressure - get_currentValue() YPressure
pressure - currentValue()
pressure. get_current Val ue()

Retourne la valeur actuelle de la pression, en millibar (hPa), sous forme de nombre a virgule.

double get_currentValue( )

Ve

Retourne :
une valeur numérique représentant la valeur actuelle de la pression, en millibar (hPa), sous forme de
nombre a virgule

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_CURRENTVALUE_| NVALI D.
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pressure - get_errorMessage() YPressure
pressure - errorMessage()
pressure. get _errorMessage()

Retourne le message correspondant a la derniére erreur survenue lors de I'utilisation du capteur de
pression.

String get_errorMessage( )

Cette méthode est principalement utile lorsque la librairie Yoctopuce est utilisée en désactivant la
gestion des exceptions.

Retourne :
une chaine de caractéres correspondant au message de la derniére erreur qui s'est produit lors de
I'utilisation du capteur de pression.
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pressure —get_errorType() YPressure
pressure -errorType()pr essure. get _error Type()

Retourne le code d'erreur correspondant a la derniére erreur survenue lors de l'utilisation du capteur
de pression.

int get_errorType()

Cette méthode est principalement utile lorsque la librairie Yoctopuce est utilisée en désactivant la
gestion des exceptions.

Retourne :
un nombre correspondant au code de la derniere erreur qui s'est produit lors de I'utilisation du capteur de
pression.
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pressure - get_friendlyName() YPressure
pressure - friendlyName()
pressure. get _friendl yName()

Retourne un identifiant global du capteur de pression au format NOM_MODULE. NOM_FONCTI ON.
String get_friendlyName( )

Le chaine retournée utilise soit les noms logiques du module et du capteur de pression si ils sont
définis, soit respectivement le numéro de série du module et l'identifant matériel du capteur de pression
(par exemple: MyCust omNane. r el ayl)

Retourne :
une chaine de caractéres identifiant le capteur de pression en utilisant les noms logiques (ex:
MyCust omNane. rel ayl)

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_FRI ENDLYNANME_| NVALI D.
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pressure - get_functionDescriptor() YPressure
pressure - functionDescriptor()
pressure. get _functionDescriptor()

Retourne un identifiant unique de type YFUN_DESCR correspondant a la fonction.
String get_functionDescriptor( )

Cet identifiant peut étre utilisé pour tester si deux instance de YFunct i on référencent physiquement
la méme fonction sur le méme module.

Retourne :
un identifiant de type YFUN_DESCR

Si la fonction n'a jamais été contactée, la valeur retournée sera
Y_FUNCTI ONDESCRI PTOR_I NVALI D
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pressure - get_functionld() YPressure
pressure - functionld()
pressure. get_functionld()

Retourne l'identifiant matériel du capteur de pression, sans référence au module.
String get_functionld( )

Par exampler el ay1l.

Retourne :
une chaine de caractéres identifiant le capteur de pression (ex: r el ay1)

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_FUNCTI ONI D_| NVALI D.
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pressure - get_hardwareld() YPressure
pressure - hardwareld()
pressure. get hardwarel d()

Retourne l'identifiant matériel unique du capteur de pression au format SERI AL. FUNCTI ONI D.
String get_hardwareld( )

L'identifiant unique est composé du numéro de série du module et de l'identifiant matériel du capteur de
pression (par example RELAYLOL- 123456. r el ayl).

Retourne :
une chaine de caractéres identifiant le capteur de pression (ex: RELAYLOL- 123456. r el ay1l)

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_HARDWAREI D | NVALI D.
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pressure - get_highestValue() YPressure
pressure - highestValue()
pressure. get _hi ghest Val ue()

Retourne la valeur maximale observée pour la pression depuis le démarrage du module.

double get_highestValue( )

P
Retourne:

une valeur numérique représentant la valeur maximale observée pour la pression depuis le démarrage du
module

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_HI GHESTVALUE_| NVALI D.
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pressure - get_logFrequency() YPressure
pressure - logFrequency()
pressure. get | ogFrequency()

Retourne la fréquence d'enregistrement des mesures dans le datalogger, ou "OFF" si les mesures
ne sont pas stockées dans la mémoire de I'enregistreur de données.

String get_logFrequency( )

Vs

Retourne :
une chaine de caractéres représentant la fréquence d'enregistrement des mesures dans le datalogger, ou
"OFF" si les mesures ne sont pas stockées dans la mémoire de I'enregistreur de données

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_LOGFREQUENCY_| NVALI D.
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pressure - get_logicalName() YPressure
pressure —logicalName()
pressure. get | ogi cal Nane()

Retourne le nom logique du capteur de pression.

String get_logicalName( )

Retourne :
une chaine de caractéres représentant le nom logique du capteur de pression.

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_LOG CALNANME | NVALI D.
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pressure - get_lowestValue() YPressure
pressure - lowestValue()
pressure. get | owest Val ue()

Retourne la valeur minimale observée pour la pression depuis le démarrage du module.

double get_lowestValue( )

Ve

Retourne :
une valeur numérique représentant la valeur minimale observée pour la pression depuis le démarrage du
module

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_LOWNESTVALUE_| NVALI D.
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pressure - get_module() YPressure
pressure -module()pr essur e. get _nodul e()

Retourne I'objet YMbdul e correspondant au module Yoctopuce qui héberge la fonction.
YModule get_module()

Si la fonction ne peut étre trouvée sur aucun module, l'instance de YMbodul e retournée ne sera pas
joignable.

Retourne:
une instance de YModul e
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pressure - get_recordedData() YPressure
pressure —recordedData()
pressure. get_recordedDat a()

Retourne un objet DataSet représentant des mesures de ce capteur précédemment enregistrées a
l'aide du Datalogger, pour l'intervalle de temps spécifié.

YDataSet get_recordedData( long startTime, long endTime)

Veuillez vous référer a la documentation de la classe DataSet pour plus plus d'informations sur la
maniére d'obtenir un apercu des mesures pour la période, et comment charger progressivement une
grande quantité de mesures depuis le dataLogger.

Cette méthode ne fonctionne que si le module utilise un firmware récent, car les objets DataSet ne sont
pas supportés par les firmwares antérieurs a la révision 13000.

Paramétres :

startTime le début de l'intervalle de mesure désiré, c'est & dire en nombre de secondes depuis le ler
janvier 1970 UTC. La valeur 0 peut étre utilisée pour ne poser aucune limite sur le début des
mesures.

endTime la find de l'intercalle de mesure désiré, c'est a dire en nombre de secondes depuis le ler janvier
1970 UTC. La valeur 0 peut étre utilisée pour ne poser aucune limite de fin.

Retourne :
une instance de YDataSet, dont les méthodes permettent de d'accéder aux données historiques souhaitées.




3. Reference

pressure - get_reportFrequency() YPressure
pressure —reportFrequency()
pressure. get _report Frequency()

Retourne la fréquence de notification périodique des valeurs mesurées, ou "OFF" si les notifications
périodiques sont désactivées pour cette fonction.

String get_reportFrequency( )

Vs

Retourne :
une chaine de caractéres représentant la fréquence de notification périodique des valeurs mesurées, ou
"OFF" si les naotifications périodiques sont désactivées pour cette fonction

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_REPORTFREQUENCY _| NVALI D.




3. Reference

pressure - get_resolution() YPressure
pressure —resolution()
pressure. get_resol ution()

Retourne la résolution des valeurs mesurées.
double get_resolution()

La résolution correspond a la précision numérique de la représentation des mesures. Elle n'est pas
forcément identique a la précision réelle du capteur.

Retourne :
une valeur numérique représentant la résolution des valeurs mesurées

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_RESCOLUTI ON_| NVALI D.




3. Reference

pressure - get_unit() YPressure
pressure - unit()pressure. get_unit()

Retourne l'unité dans laquelle la pression est exprimée.

String get_unit( )

Retourne :
une chaine de caractéres représentant I'unité dans laquelle la pression est exprimée

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_UNI T_| NVALI D.




3. Reference

pressure - get_userData() YPressure
pressure - userData()pr essur e. get _user Dat a()

Retourne le contenu de l'attribut userData, précédemment stocké a l'aide de la méthode
set _user Dat a.

Object get_userData( )

Cet attribut n'es pas utilisé directement par I'API. Il est a la disposition de l'appelant pour stocker un
contexte.

Retourne :
I'objet stocké précédemment par I'appelant.




3. Reference

pressure -»isOnline()pressure. i sOnline()