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Manuel Utilisateur RR400/420 - CRISARTECH

Important : des vidéos expliquant le maniement de I’appareil peuvent étre visualisées sur la
page :
http://www.crisartech.com/fr/rr400.html

ou sur lachaine Youtube de CRISARTECH :

https://www.youtube.com/user/CRISARTECH

Les dernieres mises a jour de programmes et de documentations peuvent étre trouvées sur cette
page
http://www.crisartech.fr/download/rr400_fr.html

)
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1 Branchements

1.1 RR400 (avec interface séparée)
Voir schémas ci-aprés.

Branchement des capteurs et accessoires

S R
Km/h 49- gngﬁ'm

w58 0:00:140

12r
1 Se

7 0.195.

Option recepteur
IR télécommande

@ +12V
CRISARTECH permanen
é : Boite a boutons GPS

L'exemple correspond aux capteurs SICK ref. IME12-04NPSZW2KF38
(PNP : impulsions positives) sans résistance de tirage

O copeus iurt” s thes do . e ¥ ehment B s . CRISARTECH

Attention : ’interface sépar ée du RR400 fournit une alimentation pour les capteurs qui est protégée par un
fusible. Un porte-fusible est situé sur le coté du boitier. Un fusible de 200 mA et livré d’origine (plus un fusible de
rechange). Cette valeur est adaptée a la plupart des capteurs du marché, mais il appartient a ’installateur de
vérifier s elleest correcte pour des capteur s autres que ceux fournis par CRISARTECH.

Le faisceau pour branchement sur aimentation 12V permanent peut étre remplacé par le faisceau OBDII qui se
branche sur véhicule moderne (aprés 2006 environ).

Connecteur 4 voies pour alimentation et bus CAN :

Nom contact Remar que Num. | Couleur | Couleur
VH moder ne

Alimentation +12V permanent* U4M Brun Rouge
Alimentation - 2[4 M Noir Bleu
CAN H sur ODBII 34 M / Jaune
CAN L sur ODBII 4/4M / Vert
Connecteur 3 voies NOIR pour capteur roue DROITE :

Nom contact Remar que Num. | Couleur
Alimentation + pour capteurs sur porte fusible U3F Rouge
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Alimentation — pour capteurs 213F Bleu
Vitesse roue non motrice D (vitesse veh. et trip) 33F Vert
Connecteur 3 voies BLANC pour capteur roue GAUCHE :

Nom contact Remar que Num. | Couleur
Alimentation + pour capteurs sur porte fusible U3F Rouge
Alimentation — pour capteurs 213F Bleu
Vitesse roue non motrice G (vitesse veh. et trip) 33F Vert

* : peut (doit ?) ére branché aprés coupe-circuit, I’appareil garde la mémoire. Toujours utiliser un coupe-circuit 6
pdles incluant une résistance ou une diode de "décharge". Nous contacter en cas de doute.

Conseil pour les connecteurs avec broches a sertir :

- utiliser une pince a sertir pour les broches plutdt qu’une soudure,

- renforcer lasortie desfils par dela gaine thermo collante (plusrigide),

- Ccesconnecteurs « automobile » ont un systéme de double verrouillage : lorsque la broche est mise en place on

entend un petit « clic » : premier verrouillage. Une fois que toutes |es broches sont en place, il faut verrouiller
le second systéme :

0 piéceen plastique jaune pour |es connecteurs méles,
o couvercle delaméme couleur pour les femelles.

Si une des broches n’est pas en place, il n’est pas possible de fermer le second verrouillage. Si ce second
verrouillage n’est pas correctement en place, on ne peut pas connecter le connecteur.

Alimentation 12V

+12 V——1
Masse—%

a

Brancher un capteur PNP
(impulsions positives)

(11 Brun 1 :
Capt. rous (Bleu 2 b
u u Noir 3

Adapter un capteur
a 2 fils électronique

Résistance
Brun \ 1 —
Capt. rous i 2 L
Bleu 3 L/

Larésistance amettre entrelefil bleu et lamasse est de 750 Ohms 1/4 watt pour les capteurs:
- Blunik Carlo Gavazzi inductifs,
- Terratrip inductifs T005...

Adapter un capteur a 2 fils type ILS

sans alimentation, avec aimant

& o 1 ~
F apt. rous
e —
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Adapter un capteur NPN
(impulsions négatives)

M Brun _Résistance 1

cwn 55
1N

Résistance de tirage au +12V. de 1 4 10 KOhms

L’afficheur « pilote » optionnel se branche sur le connecteur 4 points Situé au niveau de 1’alimentation :

Branchement de l'afficheur pilote optionnel

T | o 49.99.%,
L 5 7 Kmh w58 0:00:140
“h49.56 < HEA |
z14 0 22.36 0 0.195«

Récepteur IR
télécommande —y

b CRISARTECH

Attention : lerécepteur infrarouge est placé sur lefaisceau, juste en dessous du connecteur du cadenceur.
Il faut veiller a ce que la lentille ne soit pas masquée, et tournée vers le copilate pour que la télécommande
infrar ouge soit pleinement opér ationnelle.
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1.2 RR420 (avec interface intégrée derriére I’afficheur)

Récepteur pour

télécommande infrarouge
; -i 49.00 i
Buzzer 135:

wh55| 0:00:385

Marche / arrét
général 5 Zr ]50. OK"""
5c B 0.98 K

Port USB héte @%- 0 518“|

pour clef USB :
mise a jour programme
échange fichiers

| mportant : le boitier plastique fabriqué par impression 3D ne résiste pas a la température que
I'on peut trouver dans une auto fermée, sous un pare-brise, au soleil de I'éé. De ce fait, Si
votre auto doit rester stationnée au soleil, nous vous conseillons:

- de sortir le RR420 du véhicule ou de le placer dans un endroit moins chaud (coffre...),

- i ce n'est pas possible, éteindre le RR420 et utiliser un réflecteur de rayons solaire (accordéon
métallisé placé sous, ou mieux encore, sur le pare-brise) et laisser les fenétres entre-ouvertes,

- en derniers recours, éteindre le RR420, placer un linge blanc sur le RR420 et laisser les
fenétres entre-ouvertes,

- nesurtout paslaisser delinge sur le RR420 pendant son utilisation.
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Connexions:

Led6 Afficheur Alim. Capteur Capteur Boite a GPS Répétiteur
pilote gauche Droit boutons audio

Faisceau « universd » 4 fils branché sur capteur 2 fils (connecteur gris, 4 points) :

+12V 1 | Rouge | Rouge | Rouge Généralement fil brun du capteur
Masse 2 | Bleu Noir Noir Non connecté
Signa 3 | Vet Orange | Orange Non connecté
Masse-Signal | 4 | Jaune | Jaune | Brun Généralement fil bleu du capteur
Faisceau « universel » 4 fils branché sur capteur 3 fils (connecteur gris, 4 points) :

+12V 1 | Rouge | Rouge | Rouge Généralement fil brun du capteur
Masse 2 | Bleu Noir Noir Généralement fil bleu du capteur
Signal 3 | Vet Orange | Orange Généralement fil noir du capteur
Masse-Signal | 4 | Jaune | Jaune | Brun Non connecté
Faisceau pour capteur 3 fils (connecteur gris, 4 points) :

+12V 1 | Rouge Généralement fil brun du capteur
Masse 2 | Bleu Généralement fil bleu du capteur
Signd 3 | Vet Généralement fil noir du capteur
Faisceau pour capteur 2 fils (connecteur gris, 4 points) :

+12V 1 | Brun Généralement fil brun du capteur
Masse-Signal | 4 | Noir Généralement fil bleu du capteur

Faisceau pour alimentation (connecteur noir/bleu, 4 points) :

+12V 1 | Rouge | Brun Rouge

Masse 2 | Noir Noir Bleu

Remarque: le RR420 fournit une alimentation pour les capteurs qui est protégée par un fusible réarmable
automatiquement. Il n’y a rien a faire en cas de court-circuit.
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2 Principes de base

Ce cadenceur utilise un écran tactile pour toute la partie configuration, étalonnage, saisie des vitesses. ..

Pour modifier une donnée, il faut appuyer sur cette donnée. En mode « débutant », I’utilisateur est guidé par une
grille qui lui indique les différentes zones sensibles :

- «chrono »,

- «trip»,

- «ZR»,

- «annulation de correction »...

L e changement de page se fait en appuyant en dehors de ces zones, page suivante a droite et précédente a
gauche, en bleu et vert respectivement sur lesimages suivantes:

. 0:00:000

fr Zr
e 08 o 2¢

Les boutons permettent de revenir en arriére, de sortir des pages de configuration...

Attention : 9 un paramétre a é&é modifié, la modification est alors automatiquement enregistrée!

Ne pas oublier d’utiliser les boutons d’aide en cas de doute (sauf mode « expert ») :

Version firmware 190122 - © CRISARTECH 2019 - Page 9 sur 30



Manuel Utilisateur RR400/420 - CRISARTECH

Aide

3 Marche avant / arriere, arrét

Pour accéder au panneau RND (analogie aux boites de vitesse automatiques) :

RND
- appuyer sur I’écran (en haut, au milieu) puis sur le bouton l] L. . qui apparalt en haut & gauche,

- touche delatélécommande Philips ou « One For All »

=D

- R pour « Reverse » ou Marche Arriére,
- N pour « Neutral » ou arré& du comptage,
- D pour « Drive » ou Marche avant.

Appuyer sur le mode de fonctionnement voulu ou sur la télécommande ou

Ce panneau ne reste affiché que lorsque la position est différente de « Drive ».

Cas particulier delamesure par GPS :

Le passage dans les tunnels est un sérieux probléme car le signa est perdu progressivement et la vitesse transmise
par le GPS devient erronée avant que le signal ne soit perdu. Pour éviter cela, il est possible de bloquer la vitesse
avant d’entrer dans le tunnel. En conduisant a vitesse constante, il est ains possible de traverser le tunnel sans
prendre trop d’erreur de distance. Les manipulations a faire sont les suivantes :

- fareafficher le panneau ci-dessus avant d’arriver dans le tunnel,

- appuyer sur D pour bloquer lavitesse et faire afficher le panneau suivant :
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N
=)D

- franchir letunnd alavitesse la plus stable possible,
- en sortant, appuyer anouveau sur ce panneau pour reprendre la vitesse du GPS.

S 0 &9

Avec |a télécommande, appuyer sur ou pour bloquer/débloquer la vitesse
GPS.

4 Menu principal

Pour accéder au menu principal, appuyer sur 1’écran (en haut, au milieu de préférence) puis sur le bouton jaune qui

apparait :
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Configuration alertes,
téléecommande, clavier,
capteurs, étalonnage...

Configuration
des affichages

Gestion des
enregis-
8 Options de
trements
guidage

Confeg. matdral

\— . Réglage

heure
N° série
Fermer
Saisie des vitesses Version du Mode
moyennes des ZR programme ) utilisateur
et corrections GPS (débutant... expert)

5 Configuration du type de véhicule, tests, étalonnage...

Dans le menu principal, appuyer sur le bouton avec les outils:

%

5.1 Configuration du type de véhicule

Dans le menu suivant, appuyer sur le bouton avec ’auto et la régle :

o

5.1.1 Choix du type de branchement

Commencer par choisir le type de branchement :

- GPS(moainsprécis),

- OBDII (prise de diagnostic), puis le type de véhicule. Ceux notés « ABS » ont une mesure trés précise de la
distance (de 1 a 10 cm garanti). « Obd 11 bits» et « Obd 29 bits » sont les systémes « universels » mais peu
précis (1 a 3 m. d’erreur par km). Cette précision est suffisante en course car elle est négligeable par rapport
aux trajectoires coupées mais insuffisante pour les mesures effectuées pour création de road-book ou les
reconnai Ssances,

- capteur(s) de vitesse sur roue. Trois configurations (A, B, et C) sont proposées, correspondant a 3 types de
pneus différents. Cela permet de mémoriser dans ’appareil 3 valeurs d’étalonnage qui seront associées a
chague type de pneus. En changeant de roue pendant la course, il suffit de changer de configuration ici, sans
avoir amodifier lavaleur par elle-méme,

- dmulation de vitesse pour apprentissage en salon (la vitesse est réglée a I’aide de deux boutons).

Ces points peuvent éire « balayés» a 1’aide des touches haut et bas du pavé de fléches de la télécommande. En
configuration OBDII, les touches de fonction rouge et bleu permettent de choisir le type de véhicule.
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5.1.2 Choix du calcul roue droite ou gauche

Lorsque c’est possible un panneau en bas d’écran permet ensuite de choisir si la distance doit étre mesurée sur
roue droite / gauche/ moyenne des deux roues.

Ces choix peuvent ére « balayés » a I’aide des touches gauche et droite du pavé de fléches de la télécommande.

Notes:

- avec la configuration sur OBDIlI en mode PSA ABS, une case a cocher 4WR gjoute la lecture sur 2 roues de
plus (roues avant),

avec la configuration sur Capteur/sensor, deux cases a cocher goutent la fonction de surveillance des
capteurs par le GPS (Compare GPS), ou par comparai son entre signal roue gauche/droite, voir plusloin.

Passer ensuite sur I’onglet « Etalonnage » (touche Page de la télécommande).

Utilisation de latélécommande :

~e,

o calibral dF

Calcule e Moaseds]

& o | ™

n:- [ |:_|_ Drottu

5.2 Tests des capteurs

Si le systéme le permet (capteur(s) de vitesse roue ou OBDII en mode ABS), le bouton Détail distances permet
de visualiser les impulsions envoyées par les capteurs, vialapage:
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0.109 km 0110 km

2730 0.107 we 2760

0.106 xm s 0.107 xm

0.108 v~ [ETTT

Trip1

Nbra 1misp ulssons Nbra 1misp ulssons

sur roue Gauche sur roue Drolte

Cette page permet de comparer tous les "capteurs' deroue, la distance calculée pour chaque roue,
ladistance GPS calculée et le Tripl, en fonction de la configuration et des distances de chaque roue

Dans le cas ou le cadenceur est branché sur capteur(s) de vitesse roue, commencer par vérifier que chaque
impulsion incr émente le compteur de laroue tournante.

A la fin de I’installation, avant 1’étalonnage, réaliser un test en accélérant progressivement jusqu’a la vitesse
maximum du véhicule. La vitesse affichée doit ére stable (méme s elle est fausse, car pas encore éalonnée).

Si ce n’est pas le cas, le ou les capteurs de vitesse sont mal réglés:

s lavitesse a tendance a tomber a 0 au dela d’une certaine vitesse, |e capteur manque des tops a haute vitesse,
il doit &retrop loin de « lacible» ou cette derniére n’est pas de bonne « qualité ferromagnétique »,

s la vitesse a tendance a doubler a certains moments, le capteur enregistre des « rebonds ». Cela peut arriver
avec des capteurs « ILS» lorsqu’ils sont trop prés d’un aimant trés puissant. Ou des problémes de faux
contacts

5.3 Etalonnage

Une fois que la configuration de mesure (GPS, OBDII, ou capteur) a été choisie, il faut éalonner pour que votre
appareil mesure les distance précisément, mais surtout de la méme fagcon que celui de 1’organisateur. Le RR400
utilise un coefficient d’étalonnage trés précis. Ou plutot plusieurs coefficients :

coefficient d’étalonnage lorsque la mesure est faite par GPS (la valeur est d’environ 1),

coefficient d’étalonnage lorsque la mesure est faite par la prise OBDII (la valeur est d’environ 1),

3 coefficients d’étalonnage lorsque la mesure est faite par le ou les capteurs de vitesse de roue (la valeur
correspond a la distance d’un top de capteur, soit le périmétre de la roue divisé par |e nombre de tops par tour),
un coefficient par type de pneu (A, B ou C),

coefficient d’étalonnage lorsque la vitesse est Smulée (la valeur est d’environ 1).

Mais ce coefficient est ensuite utilisé pour mesurer TOUTES lesdistances(Tripla Trip3, et Totalisateur)

Dans la page d’étalonnage, choisir le mode d’étalonnage :

Trip1 utilise le premier compteur pour effectuer 1’étalonnage. C’est le mode par défaut, le plus simple,

Trip2 utilise le second compteur pour effectuer 1’étalonnage. A utiliser pour étalonner (ou affiner
I’¢étalonnage) lors de la premiére ZR. Dans ce cas le Tripl a été utilisé et recalé lors de la ZR, donc pas
utilisable pour étalonner. Le Trip2, par contre n’a pas été modifié et on peut I’utiliser pour édonner a partir de
la distance théorique écrite sur le road-book. L’avantage étant d’avoir une distance généralement plus longue
que la zone d’étalonnage et tenant compte des virages coupés,

Libre calcul : ici on utilise uniquement la fonction de « calculatrice aregle detrois » : calcul de 1’étalonnage
sans rouler a partir d’une distance qu’on a relevé en roulant et de la distance théorique correspondante,

GPS : pour effectuer un étalonnage rapide des capteurs de vitesse, on utilise la vitesse GPS. Cette méthode
n’a pas la précision requise pour effectuer un rallye, mais permet un étalonnage rapide aprés le test des
capteurs. Cela permet d’avoir ensuite une vitesse correcte affichée dans la page principale sans avoir besoin
d’aller sur une zone étalon, mais ne remplace en aucun cas un r éel étalonnage en début de rallye.

Castypiqguedu Tripl:

se placer en début de zone d’étalonnage,
appuyer sur bouton « 0.000 » du cadre « Distance parcourue »,
conduire sur la zone d’étalonnage, la distance s’affiche dansle champ du cadre « Distance parcourue »,
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- saisr ladistance delazone éaon dansle champ du cadre « Distance zone éaon »,
- puisappuyer sur le bouton « Calcule » en bas a gauche : 1a nouvelle valeur s’affiche a coté.

Bravo, c’est terminé !

5.4 Etalonnage simultané du GPS

Lorsqu’un ou des capteurs de vitesse sont utilisés pour mesurer la distance, le GPS peut étre utilisé en moyen de
mesure de secours, en cas de défaillance du ou des capteurs. Dans ce but, le GPS doit &re éalonné au méme titre

que les capteurs de vitesse. Sur la zone d’étalonnage, il suffit de cocher la case :
En calculant le coefficient d’étalonnage des capteurs de vitesse, le RR400 calcule le coefficient d’étalonnage du
GPS et I’affiche dans un panneau d’information. Il doit &re assez proche de 1.

5.5 Ajustement de I’étalonnage
Si le copilote se rend compte que son étalonnage n’est pas optimum, il peut 1’ajuster facilement en pourcentage

Y%
(sauf mode débutant). Dans I’écran d’étalonnage, le bouton _| ouvre une fenétre permettant cet gjustement :
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Coef. mesure GPS

AVANT modification
/

Coef. capteurs vitesse

AVANT modification Multiplicateur
\

\ Modification étalonnage
Actuel : 0.489327 0.986923 : Gps

. -0.1% 4 +01%
\ 1.000500
> - 0.01 % + 0.01 %
Nouveau : 0.489571 0.987417 : Gps
Oui | Non
Ok Back / Exit

Coef. mesure GPS
APRES modification

Coef. capteurs vitesse
APRES modification

Pour mémoire, voici |les pourcentages ou coefficients a appliquer suivant les corrections voulues :

nombredem./Km | % de coefficient multiplicateur
acorriger correction | aappliquer

10 1 101

5 0.5 1.005

1 0.1 1.001

0.5 0.05 1.0005

-0.5 -0.05 0.9995

-1 -0.1 0.999

-5 -0.5 0.995

-10 -1 0.99

5.6 Historique des étalonnages

Le bouton MI permet d’afficher un tableau des différentes valeurs d’étalonnages

I’appareil :

Date — heure Source Méthode Etalonnage
2018/09/01-07:24 | OBD MAN 1.025399
2018/09/01-07:28 | GPS MAN 0.9869231
2018/09/01-07:31 | Capteur A | MAN 0.4893265
2018/09/05-16:08 | Capteur A | % 0.4895712
2018/09/05-16:08 | Capteur A | MAN 0.4895712
2018/09/05-16:08 | Capteur A | TRIP1 0.4886692
2018/09/05-16:08 | Capteur A | MAN 0.4886692
2018/09/05-16:08 | Capteur A | TRIP2 0.4893671
2018/09/05-16:09 | Capteur A | MAN 0.4893671
2018/09/05-16:09 | Capteur A | FREE 0.4898044
2018/09/05-16:10 | Capteur A | GPS 0.4895166

calculées sur

La colonne Source correspond a I’entrée sélectionnée pour calculer les distances qui a été éalonnée (GPS,
OBDII, Capteur A, B, C ou smulation).
La colonne Méthode rappelle quel moyen a été utilisé pour modifier 1’étalonnage :
- MAN : la valeur d’étalonnage a été entrée directement avec le clavier,
- TRIP1ouTRIP2 : lavaeur aété calculée sur une zone d’étalonnage,
- FREE: la valeur a été librement calculée d’aprés une distance parcourue et une distance de référence,
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GPS : lavaleur a été cal cul ée approximativement en utilisant la vitesse du GPS,
% : lavaeur aété gjustée par pourcentage.

Remarque: lorsdes calculs TRIP1, 2 ou FREE, lavaleur avant calcul est rappel ée sur laligne du dessus en MAN.

Le bouton m permet d’efface la table.

Lefichier contenant ces données est copié sur la clef USB en méme temps que | es enregistrements de course et peut
étre archiveé avec ces données.

5.7 Surveillance des capteurs de roue

Spécifiquement pour la configuration Capteur/sensor il est possible d’activer la fonction de surveillance des
signaux des capteur, en cochant la case Compare GPS ou Compare G/D dans I’onglet de configuration de
P’entrée utilisée pour la mesure de vitesse. Les distances mesurées par les capteurs gauche et droite et/ou le GPS
sont comparés et si une différence importante apparait, une popup d’alerte est affichée dans les principaux écrans de
roulage:

=

La Led rouge clignote si la case correspondante est cochée dans 1’écran de configuration des alertes:

Configuration des alertes

Led rouge

Vi alerte Vhatterie bassa

Vi alerte Vhatters haula

Errcur capteur

Menu - Config. Matériel — Config. alertes

En faisant disparaitre cette popup, on peut afficher les pourcentages d’erreur, ce qui permet de mieux comprendre le
probléme :

s une |égére différence apparait entre droite et gauche suite a une succession de virages dans le méme sens, on
peut considérer que c’est une fausse alerte, mais il faut surveiller le/les capteurs,

s une |légér e différence appar ait aprésavoir changé de pneus, il faut modifier la calibration,

s une différence avec GPS apparait aprés avoir traversé un tunnel, un pare-avalanche, ou une forét trés dense,
c’est normal le GPS a perdu quelques métres,

s une différence importante appar ait soudainement, un capteur est peut-étre défaillant, ne surtout pas
effectuer derecalage ala volée (touche +/- 1 ou 10 m) avant d’avoir confirmé ou infirmé cette hypothése.
Pour cela, aler dans la page des distances détaillées pour surveiller les distances de chague capteur. Si la
défaillance d’un capteur est confirmée, utiliser ’autre ou le GPS. La distance la plus correcte sera rétablie
automatiquement lorsque le capteur défectueux sera ignoré, car les distances (roue G, roue D et GPS) sont
mesurées séparément puis choisie ou moyennées pour servir au Tripl. Mais lors d’un recalage, les trois sont
synchronisées, c’est pour cela qu’il ne faut pas recaler a la volée lorsqu’on a un doute.

action sur I’écran tactile: | action sur latélécommande: | letest reprend aprés:
faire disparditre et afficher les | appui maintenu touche INFO 30 secondes
pourcentages d’erreur (2 secondes)
faire smplement disparditre | appui simple autre touche 2 minutes

Trois paramétres sont arenseigner :

distance de mesure avant comparaison (en km), commune aux deux tests,
erreur maximale pour la comparai son roue gauche/ roue droite (en %),
erreur maximale pour la comparaison roues/ GPS (en %).
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Cette fonction peut étre utilisée de deux fagons:

- survellance de la « santé» des capteurs: mettre une distance assez courte pour détecter rapidement une
défaillance (0.15 km par exemple) et une erreur maximale assez large pour éviter les fausses aertes (5% par
exemple),

- détection d’erreur de calibration (oubli de changement de calibration aprés changement de roues par
exemple) : mettre une distance assez longue pour éviter |es fausses alertes (0.8 km par exemple) et une erreur
maximal e assez stricte pour détecter des petites erreurs (1% par exemple).

Les valeurs données sont indicatives et sont a affiner avant le ralye en fonction de la configuration (nombre
d’impulsions par tour par exemple).

5.8 Surveillance de la tension batterie
La tension de la batterie est affichée dans 1’écran de liaison.

En cas de tension batterie trop faible ou trop haute, une popup d’alerte s’affiche dans les principaux écrans de
roulage. Le seuil d’allumage peut étre modifié dans la page de configuration des alertes et la led rouge peut
accompagner 1’affichage de la popup :

Configuration des alertes

Led rouge

Vi alerte Vhatterie bassa

Vi alerte Vhatters haula

Errcur capteur

Menu - Config. Matériel — Config. alertes

6 Modes de fonctionnement

Ce systeme possede 3 modes de fonctionnement, a choisir en bas de page de menu principal, en fonction de
I’expérience du copilote.

6.1 Débutant

Ce mode affiche une grille d’aide pour connaitre les différentes zones sensibles.
Il cache certains paramétres « pointus » :

- décalage d’horloge,

- réglage du nombre de kmv/h par bip de buzzer,

- conditions d’allumage du bargraphe,

- nombre de métres ajoutés/enlevés a chaque appui sur boite a bouton...

Attention : le départ automatique du chrono ne peut se faire que sur chaque minute pleine (limitation qui
risque de disparaitre dans une prochaine version).

6.2 Confirmé

Mode a utiliser des que I’utilisateur se sent a 1’aise avec la machine pour en tirer pleinement avantage.

6.3 Expert

Ce mode supprime les boutons d’aide et ajoute un historique des modifications de distance (recalages) manuels ou
automatiques (GPS).
Il apportera dans les versions ultérieures d’autres paramétres plus pointus.
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7 Utilisation des clefs USB

[mportant :
Il est fortement conseillé de formater votre clef USB sur I’appareil avant de Dutiliser.

Cette fonction efface TOUTES les données de la clef puisla met en forme et en conformité
pour un usage avec cet appareil.

Pour accéder a cette fonction, dans la page de configuration principal e, appuyer sur le bouton avec la clef USB :

-

Attention :

- cette opération efface TOUTES les données présentes sur la clef, méme s elles ont éé écrites avec un
ordinateur ou une tablette,

- il est conseill¢ d’attendre une dizaine de secondes apreés la fin de I’opération, lorsque 1’afficheur demande de
retirer laclef.

Formate clef USB

->
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8 Télécommande infrarouge

L e point décimal est obtenu avec la touche en bas a droite de la Philips (anciennement «remisea 0 » ou « ---
») ou a gauche de la OneForAll ;

3/3/000IC
18/00/00

J j/,) D@

Dés que latéécommande est utilisée, des cadres de couleur rouge, vert, jaune, bleu apparaissent en certaines zones
ou boutons. Ces commandes sont activées en pressant les touches de fonction correspondantes sur la
télécommande :

o
[
P

oc

.’T‘jl)
(s
90
()(0)
- &
C_ X ]

r’_')
[+7])
(=)

|

8.1 Figer / modifier la distance

Pour figer la distance, utiliser latouche OK. On peut modifier cette valeur avec les touches chiffrées ou avec les +/-
1 ou +/- 10 m. La nouvelle valeur apparait en bleu et la différence en vert. Lorsqu’on valide avec la touche OK,
c’est la différence qui est appliquée, c'est-a-dire que le trip tient compte de la distance qui défile pendant e temps
delamanipulation :

14.226 valeur figée

14.235 nouvelle valeur
0.009) différence

Exemple:
- distance figée a 14.226 km. en face d’un panneau,

- sur leroad-book est écrit 14.235 km pour ce panneau. On tape cette valeur,
- onvalideplusloin au km 14.600, letrip passe & 14.609 km en appliquant la différence.

Remarques:
- T’affichage de la différence (en vert) peut étre masqué dans la configuration de la page copilote,
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lavaleur figée est affichée en métre dans le cadre des historiques de commande, en bas & droite, et durant la course,
elle est enregistrée dans le fichier de traces (précédée de la lettre F), si cette action n’est pas annulée avec touche
BACK ou EXIT.

8.2 Nouvelle distance
Pour forcer une nouvelle distance, utiliser le pavé numérique puis valider avec latouche OK.

Exemple:
- surleroad-book est écrit 14.235 km pour un panneau. On tape cette valeur avant d’arriver au panneau,

- onvalide en face du panneau, le trip passe a 14.235 km en appliquant lanouvelle valeur.

8.3 Gestion des ZR avec la télécommande

Pour changer de ZR, utiliser les touches verte et jaune.
Pour programmer les distances / vitesses en ZR, utiliser le pavé de fléches pour déplacer la case active, puis taper
simplement la distance ou la vitesse et valider avec touche « OK »:

:

1.000] 69.00)

Sauvegarder avec latouche rouge.
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9 Saisie d’'une distance a la volée

Dans le cas ou une distance de changement de vitesse ne serait pas donnée avant le départ, mais « au panneau »,

procéder comme suit :

- enpréparant la ZR, mettre une distance pluslongue,

- démarrer laZR normalement,

- avant d’arriver au panneau, ouvrir la page avec le tableau de saisie des distances/vitesses,

- aveclatélécommande IR : se placer sur la case correspondant & lafin du segment (un cadre bleu est apparu sur
le pictogramme du Tripl en bas & gauche), puis appuyer sur latouche bleue en passant devant le panneau :

Le cadenceur sauvegarde lanouvelle distance et réactualise avance/retard.

Modifier éventudllement lavitesse s elle était inscrite sur e panneau, mais attention, la nouvelle vitesse se trouve
sur laligne suivante !

Sauvegarder cette modification de vitesse (touche rouge de la télécommande) : le cadenceur recalcule les temps
et réactualise avance/retard avec nouvelle vitesse, puis revenir a 1’écran principal.

Astuce : on accéde maintenant directement a cette page depuis la page principale par latouche jaune dela
télécommande.

- avec ’écran tactile : taper sur la case correspondant alafin du segment, le clavier virtuel s’ouvre avec une
touche spéciale comportant le pictogramme du Tripl, puis appuyer sur cette touche en passant devant le

panneau :
|
T 8 9 |1.—.
4 5 [3 @ j

1 2 3 annute |
o +- . oK b ]

Modifier éventudlement lavitesses dle &ait inscrite sur le panneau, mais attention, la nouvelle vitesse setrouve
sur laligne suivante !

Sauvegarder la modification (bouton disquette) : le cadenceur recalcule les temps et réactualise avance/retard,
puis revenir a 1’écran principal.
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10 Départ décalé
Dans certains rallyes, les zones de régularités sont « incluses » dans les liaisons, c'est-a-dire que la distance n’est
pasremise a0 au départ delaZR.

10.1 Activation de la fonction

Pour cela, cocher la case "départ décalé" dans "options de guidage". En faisant cela, le Tripl n’est pas mis a
0 automatiquement lors du départ du chrono et le cadenceur tient compte de la distance au compteur lors du départ
pour son calcul d’avance/retard.

10.2 Changement des vitesses moyennes depuis le début du road-book

Généralement, les distances des changements de moyenne sont données a partir du CH de début de la section du
road-book, et pas du début de la ZR comme habituellement.
Il faut alors cocher lacase "Km depuis début du RB" située sous le tableau des distancessmoyennes.

Attention : cette case n’apparait qu’en mode Expert.

Il faut donc remplir les cases de distance avec les km qui ne commencent pas a 0, méme s la distance indiquée dans
la premiere case (non modifiable) est 0. Ce n'est pas génant, car ce qui compte c'est le km de fin du premier
segment, celui qui donnele premier changement de moyenne.

Exemple:
- départ delaZR a28.5 km a49.00 km/h

- changement de moyenne & 30.0 km (soit aprés 1.5 km) a 50 km/h
- changement de moyenne & 32.0 km (soit aprés 2 km) a45 km/h
- fin 235.0 (soit aprés 3 km) km

u:m| 32.000| 50.0¢
szo00] 35.000] 45.00

m Km

Remarque: il ne faut pas tenir compte des timings.

10.3 Changement des vitesses moyennes depuis le début de la ZR

Dans certains rallyes, méme si le Tripl n’est pas remis a 0, les distances de changement de moyennes peuvent étre
données depuis le début de la ZR, lorsque le chrono est lancé. C’est le cas si le point de départ est secret (pas
indiqué dans | e road-book).

Exemple: distances/vitesses idem précédemment :
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11 Mode multi-moyennes

Dans ce cas |e copilote doit entrer les distances et |es horaires de passage (& la place des vitesses moyennes). La
table peut &re donnée par I’organisateur a 1’avance ou juste avant le départ de la zone de régularité.

Dans le mode classique, lestimings de fin de segment sont donnés atitre indicatif. Dans e mode multi-moyenne,
on peut les entrer, mais uniquement a la télécommande dans cette version.

Cocher la case en haut adroite:

21.104..

Aprés avoir entréladistance, le curseur passe automatiquement sur lacase la saisie du timing. |1 faut saisir :

mm:ss.d

- mm: minutes commencant par O § inférieur 210 mn

- ss:secondes

- d: dixiéme de seconde qui peut éreomiss 0

Unefois letiming said, le cadenceur prend en compte le segment, il calcule la vitesse et réactualise avance/retard,
il n’est pas nécessaire d’enregistrer avec la touche rouge.

Il est possible d’entrer la vitesse moyenne comme le mode classique S |a table mixe des vitesses et des temps de
passage mais dans ce cas, il faut enregistrer avec la touche rouge pour que le cadenceur calcule les temps et
réactualise avance/retard.

En résumé:
distance par touche bleue ou timing multi-moyenne : pas besoin d’enregistrer pour prise en compte
saisie ou maodification de la vitesse moyenne : enregistrement par touche rouge nécessair e
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12 Enregistrements

Cet équipement enregistre les fichiers pendant la course.

Il peut également enregistrer plusieurs fichiers pendant les reconnai ssances :
- trace GPS en deux formats,

- pointsde correction pour |'auto-correction par GPS.

12.1 Enregistrement des zones de régularité en course

Dés que le chronométre est déclenché, un fichier est enregistré sur le disque flash interne. Son nom est le dossard,
lenuméro delaZR, ladate et I'heure. Le format est |e suivant:

S 10
\ 4500
P 14:26.0 0]44.7522823 | 4.2335585 0

14:39.7 17962 | 44.7514067 | 4.23258083 -74

ool
I

42587
5

-10

10
42697

SRIFIESE

La premiére colonne est une étiquette indiquant le type de données:
début de ZR, puisl'index delaZR. Ici ZR10,
: vitesse imposée en 1/100 km / h. Chague changement de vitesse imposé est enregistré. Ici 45.00 km/ h,
le copilote afigé a cette distance, en métres,
: conseil GPS, en metres. Ici le GPS conseille d’ajouter 5 métres au Tripl,
: auto-correction GPS, en métres. Ici le GPS a gjouté 4 métresau Tripl,
: waypoint de correction automatique GPS manqué, puis l'index du waypoint,
: réglage manuel, en métre. Voici le copilote mis Tripl & 42.587 km,
: réglage manuel (reltif). Ici le copilote soustrait 10 métres au Tripl,
: opération Annulée en métre. Ici, le copilote annule le'-10 m' donc il a gjouté 10 métres,
Position GPS et ensuite:
horodatage : Minute: Seconde.Dixiéme, ici 14 minutes et 39,7 secondes
distance en métres, ici 17,962 km,
latitude en degrés, ici 44.7514067 ° nord (44 ° 45'05.1 "N),
- longitude en degrés, ici 4,23258083 Est (4 ° 13'57,3 "E),
- retard calculé par le cadenceur en 1/100 seconde, ici 0,74 s. avance.

'TO>»ZISOUTN<Y

Remarqgue: latitude longitude peut étre copié/collé dans la barre de recherche de GoogleMap (en enlevant «; »).

Lesfichiers sont copiés automatiquement sur une clé USB lorsqu'elle est insérée, puisarchivés (voir plusloin §).

12.2 Traces GPS pendant les reconnaissances

Deux fichiers de traces GPS peuvent &re enregistrés (en dehors des cour ses) quant la fonction d’enregistrement
est active.

Pour accéder a cette fonction, dans la page de configuration principale, appuyer sur le bouton avec la clef USB

Trace NMEA

Enregistre reconnaissances . NMEA

m Km : distance entre 2 pts

-

S Trace a distance fixe
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L'enregistrement commence et le fichier est créélorsgue Tripl est remisa 0. Un pictogramme avec un point
rouge apparait sur I'écran.

L'enregistrement sarréte lorsque le chronométre est armé (pas besoin de déclencher, juste armer). Une fonction
d'arrét plus conviviale doit ére ajoutée au firmware plustard.

Lesfichiers sont copiés automatiquement sur une clé USB lorsqu'elle est insérée, puisarchivés (voir plusloin §). lls
peuvent étre visualisés et/ou convertis dans différents formats, par exemple avec :
GPS Visualizer sur http://www.gpsvisualizer.com/

12.2.1 Traces a distance fixe

C’est une trace qui enregistre un point apres avoir avancé d’une distance configurable. Cette distance donne la
précison maisauss le poids du fichier généré. 10 m est un bon compromis précision/taille.

Dans cette page Enregistrements, appuyer sur le bouton en haut a gauche et entrez la distance désirée entre 2
points enregistrés pour latrace "adistance fixe". 1l est intéressant d'enregistrer cette trace pendant |'enregistrement
des points d'auto-correction GPS. Elle associe |es waypoints avec la distance sur chaqueroue. S nécessaire, il
permet ensuite d'ajouter des points de correction dansle fichier des points d'auto-correction GPS, apréslafin des
reconnaissances, une fois de retour au bureau.

Lenom du fichier est : Scout _dat e_heure. csv

Leformat est le suivant :

GMT Hour Left Right AuxLeft AuxRight Lat Lon
134304 0 0 0 0]45.0149405 | 5.63988717
134347 0.01 0.01 0.01 0.01 | 45.0148463 | 5.63988683
134349 0.02 0.02 0.02 0.02 ] 45.0147582 5.63988

- GMT Hour est I'norodatage du GPS. En France, gjoutez une heure en hiver et 2 heures en éé,

- lesdistances Left et Right sont les distances des entrées des capteurs gauche et droite (roue non motrice),

- lesdistances AuxLeft et AuxRight sont les distances des entrées des capteurs auxiliaires gauche et droite
(souvent roues motrices).

Remarque: la case a cocher Aux doit étre cochée dans le choix des roues pour le calcul de la vitesse. Dans cette

version du firmware, seule la configuration OBDII "Peugeot / Citroén ABS" est compatible avec cette fonction,

- latitude et longitude en degrés. Peut étre copié/collé dans la barre de recherche de GoogleMap (en enlevant

«; »).

12.2.2 Traces NMEA (temps fixe : 0.1 seconde)

Une trace NMEA (protocole historique du GPS) peut étre enregistrée en cochant la case correspondante. Les
données brutes du GPS sont directement enregistrées, soit 20 lignes toutes les secondes ! Cette trace n'enregistre
pas la distance Tripl mais peut étre utilisée pour ssmuler le GPS sur le bureau ou peut étre convertie en fichier GPX
ou KML.

Il n'est pas recommandé d'enregistrer cette trace pendant les reconnaissances si 1’on s’arréte souvent pour écrire des
points de repére manuellement car | es fichiers deviennent trés lourds.

Lenom du fichier est : GP_dat e_heure. csv

12.3 Points de correction pendant les reconnaissances
Veuillez consulter le document annexe pour cette fonction. L'option de correction automatique GPS est nécessaire.

12.4 Copie et archivage des fichiers
Unefois qu'une clé USB est insérée dans la prise USB, la copie des fichiers est lancée et une fenétre popup saffiche

pendant la copie :
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Cette opération copie lesfichiers suivants:
- ZRxx_date hour.csv : donnéesdes ZR,

- Scout_date _hour.csv : données des reconnai ssances (avec un enregistrement tous les 10 métres par exemple),

GP_date hour.csv: données NMEA des reconnai ssances (avec 10 enregistrements de position toutes les
secondes),

autres fichiers utilisés pour la surveillance du firmware, ne pas en tenir compte.

Veuillez attendre que laled "fonctionnement” de la clef USB soit éeinte ou environ 5 secondes si laclef USB n'a
pas deled pour laretirer.

Unefoislaclé USB retirée, les fichiers sont compressés, archivés danslelecteur flash interne pour utilisation en

cas de probleme avec la clef USB. Leformat du fichier archive est .tar.gz (format linux, peut ére décompacté avec
[ZArc, 7-Zip, WinZip ...).

Ensuite, lesfichiers originaux sont effacés du disque interne.

Dans lapartie inférieure delapage Enregistrements, vous pouvez voir le nombre de fichiers a copier, le nombre
defichiers darchive et I'espace disgue utilisé
Enregistreur de données

4 fichier(s) (304.0 KB)
1 en archive (101.9 KB)

Inseérer une clef USB pour acceder

Insérez une clef USB dans la prise puis appuyez sur le bouton gauche pour accéder a une page pour :

- copier lesfichiersd'archive s nécessaire (s lesfichiers sur laclef USB ont éé perdus),
- supprimer lesfichiersd'archives.

Aprés chaque cour se, I'espace d'ar chivage doit étre effacé pour libérer le disque flash interne!
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13 Fonction « notes d’ouvreur »

Cette fonction permet d’annoncer les notes prises par un ouvreur de la fagon suivante :
- dffichage de la note dans une fenétre popup a fond jaune sur 1’écran copilote :

Neige glaceée

- affichage d’une popup avec un panneau sur 1’écran pilote RP380 (avec programme version 190122 ou
ultérieur) :

( i
ou ou
Pour : ruissellement ou neige/glace ou « Pas corde » respectivement

- avec module HUD Ledé6 : flash jaune + beep long.

Les notes sont prises par appui sur bouton (ou tél écommande avec touche chiffrée correspondante) :

Nbr: 9
Latitude Longitude Commentaire
Noir humide
a.nnnuuu| 0.000000 TR G
10.539 ﬂ.ﬂﬂﬂﬂﬂﬂl 0.000000 Neige glacée
2 : Neige 3 : Neige 4 : Neige v
f . 5: Glace
fraiche glacée fr. / glace z
Fin
6 : Effet 7 : Ruissel 8: Pas 1 : Noir
luge = corde, BC humide

En basau milieu : bouton de changement de mode (point rouge : enregistrement des notes, triangle vert : lecture).
En basadroite : distance a laquelle la note est annoncée avant I’arrivée sur la difficulté.

En haut a droite: ajout des coordonnées GPS dans le fichier. Pas nécessaire, voir génant pour la lisibilité s le
fichier est envoyé par SMS.

On accede a la fonction par le bouton situé dans 1’écran de gestion des ZR : %l
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14 Mises a jour du programme
La mise a jour du programme uniquement (application) comporte les fichiers application.tar.gz et

application.tar.gz. md5.

\ Important : ne pasles décompresser ou les « dézipper ». \

Il faut copier ces deux fichiers sur une clef USB, defagon aavair lesavoir ala« racine » delaclef :

# TB400_UPD (E:) =] [
Eichier  Edition  Affichage Faworis  Qukils 2 .1.’
\,_,,)' Precedente - \‘_‘:‘] o ? ’,.r.-j Rechercher I~ Dossiers =Y k.1 x n ‘ .,
Adresse | E:Y |Déplacer j ok
Mom | T aille | Type | Date de modific,.. = | Attributs |
|£] application.kar.gz 4640 kKo  Fichier G2 17/04)2016 17:04 A
application.tar.gz.mds 1 Ko Fichier MDS 17/04f2016 17:04 -3

|2 objet(s)

4.53 Mo

| ¢ Paste de travail

Introduire la clef USB dans le connecteur, I’afficheur la lit. Entrer dans|e menu principd.
Un bouton apparalt s les deux fichierssont trouvésa «laracine» delaclef :

SH: 18 1ERERC] Versicm: 1T
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Appuyer sur le bouton correspondant alamise ajour souhaitée :

Mizse a jour afficheuwr

Le cadenceur passe sur 1’écran bleu suivant :

Ne pas couper I’alimentation ou retirer la clef USB !
Au bout de quelques secondes, il passe a I’écran suivant :

Laclef USB peut éreretirée, le programme redémarre.

Remargue : sur RR420, ces deux écrans bleus peuvent étre affichés a 1’envers, ce n’est pas une anomalie.

15 Mises a jour de I'image d’accuell

Préparer un fichier en taille 480* 272 pixels au format .PNG. Le nom doit é&reimpérativement « | 0go. png ».
Placer cefichier sur une clef USB formatée en FAT32 (alaracine).

Introduire la clef USB dans le connecteur, I’afficheur la lit et met a jour I’image d’accuell (premiére et longue partie
uniquement).

Remarqgue : sur RR420, cette image doit étre dessinée a 1’envers.
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