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1. Introduction

Ce manuel est votre référence pour l'utilisation de la librairie Java de Yoctopuce pour interfacer vos
senseurs et controleurs 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 en Java

Java est un langage orienté objet développé par Sun Microsystem. Son principal avantage est la
portabilité, mais cette portabilité a un colt. Java fait une telle abstraction des couches matérielles
qu'il est trés difficile d'interagir directement avec elles. C'est pourquoi I'API java standard de
Yoctopuce ne fonctionne pas en natif: elle doit passer par l'intermédiaire d'un VirtualHub pour
pouvoir communiquer avec les modules Yoctopuce.

2.1. Préparation

Connectez vous sur le site de Yoctopuce et téléchargez les éléments suivants:

+ La librairie de programmation pour Java'
+ Le programme VirtualHub? pour Windows, Mac OS X ou Linux selon I'OS que vous utilisez

La librairie est disponible en fichier sources, mais elle aussi disponible sous la forme d'un fichier jar.
Branchez vos modules, Décompressez les fichiers de la librairie dans un répertoire de votre choix.
Lancez le programme VirtualHub, et vous pouvez commencer vos premiers test. Vous n'avez pas
besoin d'installer de driver.

Afin de les garder simples, tous les exemples fournis dans cette documentation sont des applications
consoles. Il va de soit que que le fonctionnement des librairies est strictement identiques si vous les
intégrez dans une application dotée d'une interface graphique.

2.2. 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.

[oool

+ rabprdaantant > module (1

YAPI.Regis%erHub("127.0.0:l”);
led = YLed.FindLed ("YCTOPOC1-123456.1ed") ;

Yérer e hot-o a on ar e gque e mod e e

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

1 www.yoctopuce.com/FR/libraries.php

www.yoctopuce.com/FR/virtualhub.php
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2. Utilisation du Yocto-Demo en Java

[oool

Voyons maintenant en détail ce que font ces quelques lignes.

YAPIL.RegisterHub

La fonction YAPI .RegisterHub initialise I'API de Yoctopuce en indiquant ou les modules doivent
étre recherchés. Le parameétre est l'adresse du virtual hub capable de voir les modules. 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
que 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 ambiguite):

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 (

v

'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 I'objet renvoyé 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.

Un exemple réel
Lancez votre environnement java et ouvrez le projet correspondant, fourni dans le répertoire
Examples/Doc-GettingStarted-Yocto-Demo de la librairie Yoctopuce.

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

import com.yoctopuce.YoctoAPI.*;

Aa11tFhor vocto

public class Demo {

param args the command line argume

public static void main(String[] args) {
try {

etup the e

YAPI.RegisterHub ("127.0.0.1");
} catch (YAPI Exception ex) {
System.out.println("Cannot contact VirtualHub on 127.0.0.1 (" +

www.yoctopuce.com



2. Utilisation du Yocto-Demo en Java

ex.getLocalizedMessage () + ")");
System.out.println ("Ensure that the VirtualHub application is running");
System.exit (1) ;
}

YLed led;
if (args.length > 0) {
led = YLed.FindLed(args[0]) ;

} else {
led = YLed.FirstLed();
if (led == null) {

System.out.println("No module connected (check USB cable)");
System.exit (1) ;

}

try {
System.out.println("Switch led ON");
led.set power (YLed.POWER ON) ;
YAPI.Sleep(1000) ;
System.out.println("Switch led OFF");
led.set power (YLed.POWER OFF) ;
} catch (YAPI Exception ex) {
System.out.println ("Module "+led.describe()+" not connected (check
identification and USB cable)");

}

YAPI.FreeAPI () ;

2.3. 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 parametres d'un module et permettant d'activer la

balise de localisation.

import com.yoctopuce.YoctoAPI.*;
import java.util.logging.Level;
import java.util.logging.Logger;

public class Demo {

public static void main (String[] args)
{
try {
// setup the API to use loc
YAPI.RegisterHub ("127.0.0.1
} catch (YAPI Exception ex) {
System.out.println("Cannot contact VirtualHub on 127.0.0.1 (" +
ex.getLocalizedMessage () + ")");
System.out.println("Ensure that the VirtualHub application is running");
System.exit (1) ;

Lo VirtualHub

a
v

')

}

System.out.println ("usage: demo [serial or logical name] [ON/OFF]");

YModule module;

if (args.length == 0) {
module = YModule.FirstModule () ;
if (module == null) {

System.out.println("No module connected (check USB cable)");
System.exit (1) ;
}

} else {
module = YModule.FindModule (args[0]); // use ser
}
try {
if (args.length > 1) {
if (args[l].equalsIgnoreCase ("ON")) {
module.setBeacon (YModule.BEACON ON) ;
} else {

www.yoctopuce.com



2. Utilisation du Yocto-Demo en Java

module.setBeacon (YModule.BEACON OFF) ;
}
}

System.out.println("serial: " + module.get serialNumber());
System.out.println("logical name: " + module.get logicalName ());
System.out.println("luminosity: " + module.get luminosity());
if (module.get beacon() == YModule.BEACON ON) {

System.out.println ("beacon: ON") ;
} else {

System.out.println ("beacon: OFFE") ;
}
System.out.println ("upTime: " + module.get upTime() / 1000 + " sec");
System.out.println ("USB current: " + module.get usbCurrent() + " mA");

System.out.println("logs:\n" + module.get lastLogs());
} catch (YAPI Exception ex) {
System.out.println(args[l] + " not connected (check identification and USB
cable)");
}
YAPI.FreeAPI();

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 modifiées a l'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.

import com.yoctopuce.YoctoAPI.*;
public class Demo {

public static void main (String[] args)
{
try {

+ ADPT + o =

al virctualnoub

// setup the API to use loc
YAPI.RegisterHub ("127.0.0.1");
} catch (YAPI Exception ex) {
System.out.println("Cannot contact VirtualHub on 127.0.0.1 (" +
ex.getLocalizedMessage () + ")");
System.out.println ("Ensure that the VirtualHub application is running");
System.exit (1) ;

}

if (args.length != 2) {
System.out.println("usage: demo <serial or logical name> <new logical name>");
System.exit (1) ;

}

YModule m;
String newname;

m = YModule.FindModule (args[0]); // use ser r logical
try {
newname = args([l];
if (!YAPI.CheckLogicalName (newname))
{
System.out.println("Invalid name (" + newname + ")");

System.exit (1) ;
}

m.set logicalName (newname) ;

6 www.yoctopuce.com



2. Utilisation du Yocto-Demo en Java

m.saveToFlash(); // do not forget this

System.out.println("Module: serial= " + m.get serialNumber()) ;
System.out.println(" / name= " + m.get logicalName());

} catch (YAPI Exception ex) ({
System.out.println("Module " + args[0] + "not connected (check identification

and USB cable)");
System.out.println(ex.getMessage()) ;
System.exit (1) ;
}

YAPI.FreeAPI () ;

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
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

import com.yoctopuce.YoctoAPI.*;
public class Demo {

public static void main (String[] args)
{
try {

—ay he APT £o < lewadl W ez il iEms

YAPI.RegisterHub ("127.0.0.1");
} catch (YAPI Exception ex) {
System.out.println("Cannot contact VirtualHub on 127.0.0.1 (" +
ex.getLocalizedMessage () + ")");
System.out.println ("Ensure that the VirtualHub application is running");
System.exit (1) ;

}

System.out.println ("Device list");
YModule module = YModule.FirstModule () ;
while (module != null) {
try {
System.out.println(module.get serialNumber () + " (" +
module.get productName() + ")");
} catch (YAPI Exception ex) {
break;

}

module = module.nextModule () ;

}

YAPI.FreeAPI();

2.4. 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

www.yoctopuce.com 7



2. Utilisation du Yocto-Demo en Java

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 isOnline (), qui pourrait faire planter le programme.

Dans I'API java, 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.

8 www.yoctopuce.com
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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.
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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.




3. Reference

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.




3. Reference

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).
accelerometer - get_currentValue()

Retourne la valeur actuelle de l'accélération.
accelerometer - get_errorMessage()

Retourne le message correspondant a la derniere erreur survenue lors de I'utilisation de I'accélérométre.
accelerometer - get_errorType()

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

Retourne un identifiant global de I'accélérometre 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'accéléromeétre, sans référence au module.
accelerometer - get_hardwareld()

Retourne l'identifiant matériel unique de I'accéléromeétre au format SERI AL. FUNCTI ONI D.
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accelerometer - get_highestValue()
Retourne la valeur maximale observée pour I'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'accélérométre.

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

accelerometer - get_module()

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

Retourne I'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
DatalLogger, pour l'intervalle de temps spécifié.

accelerometer - get_reportFrequency()

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

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

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

accelerometer - get_userData()

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

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

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

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

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

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

accelerometer - load(msValidity)
Met en cache les valeurs courantes de l'accélérométre, 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 nts.

accelerometer - load_async(msValidity, callback, context)

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

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

accelerometer - registerTimedReportCallback(callback)
Enregistre la fonction de callback qui est appelée a chaque notification périodique.
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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.
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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'accélérométre soit en ligne au moment ou elle est appelée, I'objet
retourné sera néanmoins valide. Utiliser la méthode YAccel eronet er. i sOnl i ne() pour tester si
I'accélérometre 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.

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

Retourne :
un objet de classe YAccel er onet er qui permet ensuite de controler I'accélérométre.
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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.
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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.
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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)
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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 caractéeres). En
cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_ADVERTI SEDVALUE | NVALI D.
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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).

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

Retourne la valeur actuelle de I'accélération.

double get_currentValue( )

Retourne :
une valeur numeérique représentant la valeur actuelle de l'accélération

En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_CURRENTVALUE | NVALI D.
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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.
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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.
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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 omNanme. rel ayl) En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne
Y_FRI ENDLYNAME_| NVALI D.
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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 _| NVALI D
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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_I NVALI D.
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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 I'accélérométre (ex: RELAYLOL- 123456. rel ayl) En cas
d'erreur, déclenche une exception ou retourne Y_HARDWAREI D | NVALI D.
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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'accélérométre. En cas d'erreur, déclenche une
exception ou retourne Y_LOG CALNANME | NVALI D.
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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.
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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
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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.
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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.
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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.
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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.




3. Reference

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.
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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
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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.
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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.
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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.
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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.
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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.
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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.




3. Reference

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 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 bouton rotatif continue, 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 I'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 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.

p
Paramétres :
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)




3. Reference

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




3. Reference

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.




3. Reference

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.




3. Reference

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.




3. Reference

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.




3. Reference

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.




3. Reference

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.




3. Reference

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 omNanme. rel ayl) En cas d'erreur, déclenche une exception ou retourne
Y_FRI ENDLYNAME_| NVALI D.




3. Reference

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 _| NVALI D




3. Reference

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 €l ayl) En cas d'erreur, déclenche une
exception ou retourne Y_FUNCTI ONI D_I NVALI D.




3. Reference

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 ayl) 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.




3. Reference

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.




3. Reference

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.




3. Reference

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 caracteres représentant le nom logique de l'entrée analogique. En cas d'erreur, déclenche
une exception ou retourne Y_LOG CALNANME | NVALI D.




3. Reference

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.




3. Reference

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.




3. Reference

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.




3. Reference

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.




3. Reference

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.




3. Reference

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




3. Reference

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.




3. Reference

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.




3. Reference

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.




3. Reference

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.




3. Reference

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.




3. Reference

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.




3. Reference

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.




3. Reference

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.




3. Reference

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 _SUCCES