
UART

UART,  Universal  Asynchronous  Receiver  Transmsitter,  est  une  interface  de  communication
intégrée au micro-contrôleur de la carte Arduino. Elle comporte :

• une broche de réception permettant de recevoir  des
données.  Elle  est  accessible  depuis  la  broche  digitale  0,
annotée  « RX »,  de  la  carte  Arduino  et  depuis  la  broche
annotée « RX » du connecteur UART de la carte-mère Grove ;

• une broche de transmission permettant d’envoyer des
données.  Elle  est  accessible  depuis  la  broche  digitale  1,
annotée  « TX »,  de  la  carte  Arduino  et  depuis  la  broche
annotée « DX » du connecteur UART de la carte-mère Grove.

UART permet de faire communiquer la
carte  Arduino  avec  un  module  Grove
possédant  une  interface  UART.  La
communication  se  fera  par  échange  de
trames  UART  (signaux  logiques  codés  en
NRZ). La communication est dite :

• série,  car  les  bits  formant  les
trames  sont  transmis  les  uns  après  les
autres ;

• asynchrone, car les deux composants communicants ne se synchronisent pas sur un cycle
d’horloge commun ;

• full-duplex, car les données échangées entre les deux composants communicants peuvent
circuler dans les deux sens, simultanément.

➢ La communication par  UART étant  relativement lourde à gérer  pour un composant
électronique,  UART  sera  réservé  aux  modules  Grove  les  plus  sophistiqués  comme  les
modules Bluetooth ou Xbee.

➢ La vitesse de transmission par UART la plus courante sur Arduino est 9600 bits/s.

➢ On peut aussi se servir d’UART pour faire communiquer deux cartes Arduino ensemble.

➢ Quand la carte Arduino est connectée par USB à un ordinateur,  c’est par UART que
l’ordinateur  communique  avec  la  carte.  C’est  donc  par  UART  que  le  programme  sera
téléversé dans la carte.  C’est aussi  par  UART qu’on pourra communiquer avec la carte
Arduino depuis le moniteur-série de l’EDI Arduino.

➢ Il  est  possible  d’émuler  logiciellement  une  puce  UART  grâce  à  la  bibliothèque
SoftwareSerial. Certains programmes ou bibliothèques utilisent cette technique. Un port
digital de la carte-mère Grove se comportera alors comme un second connecteur UART.
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I2C
Le  bus  I2C,  Inter-Integrated  Circuit,  est  un  bus  permettant  d’interconnecter  plusieurs

composants électroniques. I2C se base sur une communication de type maître-esclave dans laquelle
les composants peuvent jouer l’un de ces deux rôles :

• maître : c’est la carte Arduino qui joue ce rôle. Elle contrôle entièrement la communication,
c’est toujours elle qui débutera un échange en envoyant une commande à un esclave connecté ;

• esclave : ce sont les modules Grove I2C qui jouent ce rôle. Un esclave attend de recevoir une
commande envoyée par la carte Arduino. Une fois une commande reçue, il l’exécute (ex : mesurer
la  température,  afficher du texte sur  un afficheur-LCD) puis il  transmettra  éventuellement des
données au maître (ex : transmission de la température mesurée).

Le bus I2C est composé de deux lignes de transmission. Pour accéder
au  bus,  les  composants  communicants  utilisent  une  interface-I2C
comportant deux broches :

• une  broche  servant  à  transmettre  ou  recevoir  les  données.
Elle est accessible depuis la broche analogique A4 de la carte Arduino
et depuis les broches annotées « SDA », Serial DAta, des connecteurs
I2C de la carte-mère Grove ;

• une  broche  servant  à  transmettre  ou  recevoir  un  signal
d’horloge.  Elle est accessible depuis la broche analogique A5 de la carte
Arduino  et  depuis  les  broches  annotées  « SCL »,  Serial  CLock,  des
connecteurs I2C de la carte-mère Grove.

I2C permet de faire communiquer la carte Arduino avec
un à quatre modules Grove possédant une interface I2C. La
communication se fera par échange de trames I2C (signaux
logiques codés en NRZ). La communication est dite :

• série,  car  les  bits   formant  les  trames  sont
transmis les uns après les autres ;

• synchrone,  car  les  composants
communicants se synchronisent grâce à un signal
d’horloge commun ;

• half-duplex,  car  les  données  échangées
entre  les  composants  communicants  peuvent
circuler  dans  les  deux  sens  mais  pas
simultanément.

➢ La gestion de la communication par I2C est assez lourde pour le maître. En revanche elle
est suffisamment légère pour pouvoir être assumée par un composant numérique simple.
Les esclaves I2C seront donc souvent des capteurs ou des afficheurs numériques.

➢ La vitesse de transmission par I2C la plus courante sur Arduino est 100 kbits/s.

➢ On  peut  aussi  se  servir  d’I2C  pour  faire  communiquer  plusieurs  cartes  Arduino
ensemble.

➢ Chaque esclave possède une adresse-I2C qui permet de l’identifier sur le bus I2C. Le
maître n’a en revanche pas besoin d’avoir une adresse.

➢ Le signal d’horloge est généré par le maître et lu par les esclaves.
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